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李廣齊 教授 

國立台灣大學機械工程博士 現任虎尾科技大學

自動化工程系教授 專長控制、影像處理、電腦

應用。 老師平常在學校熱心教學，對我們的比

賽也常常給予我們很大的建議和幫助。 

 

薛宇翔 

組長：比賽中擔任指揮與工作分配的角色，主要

負責嵌入式系統規劃、系統程式撰寫、 解譯器

程式撰寫、介面電路設計、系統整合。並建立模

糊控制資料庫提升嵌入式系統效率。 

聯絡方式：g.gundamz0087@gmail.com 

 

謝沁勳 

組員：主要負責解譯器電路設計、感測器電路製

作、財務管理、場地製作。 

聯絡方式：q0953956080@hotmail.com 



 

陳宣任 

組員：主要負責機構設計與製作、車體規劃、車

體與機構組裝、購買材料。 使用 solidwork 對車

身與機構打樣和繪圖，並對車體結構進行應力分

析。 

聯絡方式：eee123456789123@yahoo.com.tw 

 

蔡承衡 

組員：主要負責機器人參數測試、電力系統製

作、電路焊接、電路配線、機器人外觀創意製

作、文書處理。 

聯絡方式：antonio3102000@yahoo.com.tw 

 機器人特色 

 概說 

   資源回收機器人需具備取物、分類與回收的功能，因此設計一套分

類與回收物品機構以提升效率與節省成本。 為了讓資源回收機器人抵達

取物與回收區，機器人將搭配感測器與路線尋跡解譯器並建立模糊變數

輸入，利用嵌入式系統 ARM 規劃的模糊資料庫與解模糊化的決策輸入

給機器人行進馬達驅動器。 讓機器人在取物區使用取物與分類機構進行

往復式運動，進行物品回收與分類，再依據模糊資料庫與解模糊化的決

策前往指定回收區進行回收工作。 

  

 機構 

   取物機構是利用角鋁與方鋁製作成一 L 型取物爪，並在側邊裝上滑

軌使其能方便伸縮抓取物品滑落到分類機構裡， 並製作一 45 度角斜面

的機構擋板放置在物品掉落處下方，可使掉落的物品撞擊後平躺亦可將

物品推入所屬的格子內。因分類機構是利用物品大小的不同來判別， 所

以使用瓦愣板製作出三個不同大小的格子，分別是電池格、鋁罐格和寶

特瓶罐格。最後，置物機構與物品分類機構搭配在物品分類機構後方裝

上一滑軌，使整個物品分類機構能向前推進， 讓物品滑落。 

  

 底盤 



   把報廢的兒童電動車回收再利用，將車體拆解後切割成長 680mm、

寬 600mm 的方形體，再鎖上木板完成底盤。 底盤的上方有取物、分類

和置物機構三種，下方則規劃為電路與控制系統，動力傳輸方面採用前

方兩顆主動輪搭配後方一顆舵輪。 

  

 控制   

         嵌入式系統運用模糊理論建立其運動控制、路線規劃、模糊資料庫與解

模糊化的決策程式。使用光感測器作為路線誤差回授。 再將感測訊號傳

給解譯器建立模糊變數輸入與邏輯判斷。在機器人前方放置五顆光感測

器，依照光感測器間的間距，將建立起模糊變數輸入控制，再將邏輯判

斷送出解譯訊號給嵌入式系統， 根據其模糊資料庫的決策把感測器間距

值與前進修正量，調整左右輪速差相差為 cos ，再進行系統解模糊化控

制，將其回饋用來修正路線上的誤差。 

  

 機電 

         行進馬達驅動器上自製新型 H 橋，此電路同時結合電磁繼電器與場效

應電晶體的優點，使用具穩定性高、 耐熱好等特性的電磁繼電器負責控

制正反轉、具高速變換速率的場效應負責控制電流的流量。機構馬達方

面因較不需多層次的速度變化，故採穩定性高、 耐熱好的電磁繼電器負

責控制馬達。電源配置為了避免馬達產生的漣波干擾，將電源分成主電

源及控制電源兩種。主電源是使用兩顆 12V 4.5 安培的鉛酸電池串聯而

成。 控制電源採用兩顆 3.7V 的鋰電池串聯搭配廢棄的充電器外殼當固

定座製作成的 TTL 控制電源。 

  

 參賽心得 

   參加這次的比賽讓我們學習到機構設計與機電整合的能力與經驗，

而在製作機器人的過程曾發生許多問題， 如組員間的工作分配、機器人

機構的設計與製作，系統晶片的規劃、電路的製作、程式的撰寫…。這

當中以完全沒經驗而重頭學習，雖然最後結果不盡理想， 但相信此次的

經驗與技巧可以傳承給其他人，讓下屆參賽者可以有更出色的成績與表

現。 

 


