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自動組(遙控組) : NiiN 及 16k

指導老師：張政國

參賽同學：許慈宏、林辰翰、黃顯智

南榮技術學院 機械工程系

機器人簡介

最初設計構想是利用齒輪與齒條的搭配讓收納盒與取

物檔片能夠前後移動，達到前後皆可放物(如圖)。

地板白線的尋跡則是採用 2顆紅外線感測器，一方面

用來尋跡，另一方面是用來修正機器人行走時，因四輪摩

擦力不平均所產生的路線偏差。 底盤部分選用 4顆 12V 直流馬達、搭配 4英吋車輪，

以達到我們初步設定的行進速度。

(12V 直流馬達。)
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(4 英吋車輪與馬達軸套。)

(馬達與車輪組立。)

設計概念

以推土機為初步設計的藍圖，改良前端取土機構，追

加物品回收檔片以及收納隔板，讓物品明確的分在三個收

納格內。

(推土機)

此圖為修改推土機取土機構，增加三個收納格與物品回收

擋片。

機構設計

運用齒條與齒輪的配合，來帶動前端瓦楞板擋片將回

收物品收入儲存槽中，再搭配顏色感測器辦別物品顏色，

把回收物放置在對應的顏色回收站內。

(齒輪與自製齒條的組配。利用 PE 材料的硬度及配合齒條

時的低摩擦係數，製作成齒條的插槽，將齒條固定在角鋁

上，以便達到我們需求的高度位置。)
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(物品回收擋片。搭配前端的馬達，可使回收檔片做 270

度的旋轉運動，讓機器人在待命區時可將回收檔片，以待

命的方式出發。)

(齒條伸出，物品回收擋片同步放下。)

(準備取物。)

(物品取回後，齒輪逆轉，回收擋片歸位。)

(回收物品放置機構。將固定平板鎖在馬達軸心上來固定下

擋片；馬達旋轉之後，固定平板離開下擋片的位置，下擋

片隨之落下。)
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(三組物品放置機構。)

(下檔片放下時，物品隨之落下，在由下方導板修正物品絡

下的位置。)

機電控制

以 PLC 為機器人的核心，利用 PLC 步進式編寫程式，

作為控制顏色辨別、尋跡功能、取放機構以及驅動馬達來

完成機器人前進後退轉彎等指令。

(如無電源供應器時，則用電瓶來當 PLC 的電源供應。)

(PLC 固定在機器人底盤上方，方便拆卸、修護以及程式載

入等動作。)

(繼電器線路。)
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(極限開關。碰觸到物品回收平台之後，便會啟動下一步動

作，伸出齒條開始取物。)

機器人成品

完成機器人之後，改良了前後放置物品的機構，修正

為只有前端可放物。

(最初完成時拍攝。)

(比賽當天拍攝之圖片。)

參賽感言

感謝大會提供我們製作機器人的資金，讓我們的隊伍

可以無資金的後顧之憂，好全心的投入機器人的機構設計

以及機構上的鑽研。

更感謝大會賽前開放場地供我們參觀。好讓我們了解

競賽時的場地與學校場地的差異性，以便做機器人最後的

調整與修正。

感謝詞

很感謝 TDK 給予我們這次參加比賽的機會，讓我們在

這段準備的期間裡面，學得了更多的技術、技巧、專業知

識，與老師和前輩們的經驗，讓我們再一次的成長。更學

得了什麼是習團隊的精神，親身體驗共同的完成一件事情

的喜悅感。

在這段期間，很感謝我的母校提供給我們無數的資

源，更供應場地讓我們作賽前的練習，最重要的是分配了

這麼優秀的指導老師給我們的隊伍，讓我們有強而有力的

知識後盾，也縮短了機器人製作的時間。
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