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自動組(遙控組) : A4 隊  開拓-N 

 

指導老師：林達德 

參賽同學：徐嘉鴻、江佩儒、賴宗誠、方玫文 

國立臺灣大學生物產業機電工程學系 

 

 

機器人簡介 

本機器人命名為「開拓-N」，其命名之目的， 是希望

以創新的設計與方式來挑戰這次的任務，N 則是代表經過

多次的設計以及修改，代表追求最高標準的精神，以及期

許我們自己的努力不懈。 

本機器人設計之特色，在於追求最高速、最有效率的

路徑，因而機構上的設計完全對應路徑需求，來完成複雜

的任務，除此之外設計上也盡可能的精簡，使動作確實、

明確、簡潔、穩定。最終以高精準度的自動控制完成這次

的競賽。 

設計概念 

1. 車體的設計搭配我們的比賽策略，我們為了節省一點時

間無所不用其極，因此配合最後規畫出的路徑，我們將

置物分為前與後，前置物用以放置每日 C以及鋁罐，後

置物則用以擺放電池。 

2. 主要結構由方管型鋁材、鋁擠型構成，部分配合以工程

塑膠與美工塑膠板，部分需要高精度之結構以快速成型

機製作，如圖一。 

3. 機構盡可能的簡化到極限，整台機器人除了動力源的兩

個含有編碼器的無刷馬達外，只有五個伺服馬達，就可

以達成所有所要完成的目標。在經過無數次的討論後，

我們決定將取球機構設計到最簡略的程度，只設計使用

兩個高扭力伺服馬達帶動取球手臂，使其向前伸出取

球，並放入車體前方三個分隔的置球箱，如圖二。 

4. 在車體前方的置球箱底部皆設有一閘門，當置物時，相

對應的伺服馬達會控制閘門的開啟，球自動落下至一集

中物體的坡道，並從車身前方離開進入置球箱，如圖三。 

5. 在車體後方也有置物箱，專門用於放置電池用，我們設

計了一個簡單的機構，使得車體接觸目標時，後方的置

物箱將一併打開，將電池放置到目標位置，如圖四。 

6. 以兩個無刷馬達獨立控制兩個驅動輪，利用兩輪的速差

來達到控制左右轉的目的，搭配後方一個惰輪來平衡車

體。 

7. 混合使用色彩鮮豔的瓦楞板，加上塑膠與金屬，在穩

固、平衡良好的前提下，追求靈巧與輕量化的目標。 

 

機構設計 

1. 底盤由於要承受上部機構重量，以及馬達、電池、還有

筆記型電腦，所以在底盤的設計上必須考慮其穩固性，

並且還要考慮加工的難易度及重量的減輕，於是我們最

後採用方管型鋁材，並交互組裝作為「井」字形整個車

身最重要的主幹。 

2. 驅動上選擇採用雙馬達，原因是我們可以在擅長的軟體

領域上輕易控制車體的加速、剎車、轉彎，可省去建造

複雜的轉向機構的時間。隨後我們在後輪加上兩個萬向

輪以作為支撐。取物置物機構，利用伺服馬達舉起手臂

至超過置物箱高度，再向後旋轉，手臂前端在接觸置物

箱的平台後會沿著平台向回將物品收入車體上方的三

個箱子。 

3. 由於一開始物品已經擺放好位置，所以我們將所有的組

合記錄，跟劇比賽的狀況作調整，配合路徑，其中電池

會被我們送到後方的置物箱，到達定點時打開車上不同

位置的置物箱。 
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圖一、底盤完成圖 

4. 在車體前方的置物箱底部皆設有一閘門，當置物時，相

對應的伺服馬達會控制閘門的開啟，球自動落下至一集

中物體的坡道，並從車身前方離開進入置球箱。 

5. 在車體後方也有置物箱，專門用於放置電池用，我們設

計了一個簡單的機構，使得車體接觸目標時，後方的置

物箱將一併打開，將電池放置到目標位置。 

   

 

圖二、取球手臂設計圖 

 

圖三、取球箱完成圖 

 

圖四、車體前置球箱 

 

圖五、車體後置球箱 

 

機電控制 

此次競賽我們必須整合各種元件，我們並沒有將所有

的組件整合統一，如此可以保持各個元件的彈性，對於修

改以及偵錯有幫助，缺點是各元件之間溝通的建立必須完

整掌控。 

1. 馬達驅動器：電腦藉由 RS232 傳指令給控制電路模組

CSR230，控制電路再將指令已同步連動的方式，將控制

訊號傳給兩顆馬達驅動器來準確的控制機器人目前所

在位置，藉由馬達的編碼器回授訊號給控制器，掌控馬

達現在的狀態，包括轉速、電流，自動建構一完整的控

制系統。圖六為我們選用之伺服馬達與編碼器，有著我

們所需求的輸出扭力與精準度。圖七為與馬達搭配之驅

動器。 
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圖六、伺服馬達與編碼器 

 

圖七、馬達控制器 

來源 http://www.1111motor.com/ 

2. 伺服馬達控制：取物與置物，我們必須控制五顆伺服馬

達，我們藉由電腦下指令再透過自行設計之電路板轉接

到伺服馬達，其中以電腦端設置時脈的作法使我們偵錯

更快速方便，轉接電路如圖八。 

 

圖八、取置球控制電路 

 

3. 軟體： 

    在電腦端，利用 Borland C++ Builder 6 開發控制軟體，

並且將電腦架設於機器人上，雖然必須承受電腦的重量，

且測試或競賽過程中的碰撞將可能造成電腦當機或是更多

不可預期的錯誤，但是由電腦控制能夠完全掌控機器人的

完全狀況，我們由自己設計的介面中可控制馬達的轉速、

行走距離、加減速、路徑規畫，以及對於目標物取放的選

擇設定，如圖九，快速且彈性高，並且在多次測試下降低

了各種影響電腦的風險。 

 

圖九、電腦端程式控制介面 

 

機器人成品 

 完成品大致上符合我們的預期，最終依然採用筆記

型電腦配合單晶片 AVR 及馬達控制器，經過編碼器運算處

理後，藉以判斷車身行進動作，並配合上部完全獨立的電

路控制取球及置球來達成目標。 

 
圖十、機器人完成圖 
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圖十一、以筆記型電腦控制車體實際測試圖 

 

參賽感言 

徐嘉鴻： 

  參與這次比賽，投入了極大的心力，經常在學校、工

廠待到沒日沒夜，但在這其中也學到很多東西，見識到各

校的技術，了解到自己還有非常多的進步空間，得到了不

小的收穫。 

 

方玫文： 

  相信自己應該可以做得更好，也肯定各校的實力以及

主辦單位的辛勞，比賽過程非常有趣刺激，是個很美好的

回憶，大家都辛苦了。 

 

賴宗誠： 

  控制馬達是很有趣的事情，尤其是必須找出最快又最

穩定的補償方式，是很棒的經驗。 

 

江佩儒： 

  這個過程是前所未見的，我第一次參加這樣的比賽，

實在是驚訝於大家的衝勁，我想一個完美的團隊也莫過於

此，真是讓我收穫良多。 

 

感謝詞 

 這次比賽相信是非常成功的，在這個如此的盛會，

感謝主辦單位的完整規劃、以及辛勞的付出；感謝各參賽

隊伍，讓我們見識到不同的技術以及創意；感謝指導教授

鼎力相挺，並且給予全力的支援；感謝各位隊友的辛苦合

作，大家都辛苦了。 
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