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機器人簡介 
一、 大學所修的必修及選修專業課程相當多，但學

習專業知識不外乎就是要能夠學以致用。修過 8051 

單晶片應用及電路佈線專業課程正好能夠達到學以

致用，因此以 8051 作為主控制單元，參加國立高雄

應用科技大學所舉辦第 18 屆全國大專院校創思設

計與製作競賽。此份報告除了介紹說明單晶片、程

式語言指令集及硬體外，也介紹了電路板的製作流

程，相信大家看完此份報告之後，一定可以了解本

組投入創思設計與製作競賽的製作過程。 設計概念 

為順應科技時代來臨，以及單晶片之發展日益茁壯

成熟，本組決議採用單晶片(8051)作為基本架構運

作發展之。本組機器人設計概念為因應此次競賽之

規則，大略可分為循線繞 S 型區、跳遠區、跳躍區、

頂球區。循線繞 S 型區為控制左右馬達之正反轉使

得機器人完成直走、左右轉之功能；彈跳機構參考

車輛避震器之運動方式，並架設在氣壓缸的軸心，

車頭與車尾各架設一組獨立的彈跳機構，在跳遠區

使用前後氣壓缸的時差來達到跳遠的效果；跳躍區

主要是利用氣壓缸同時做輸出跳躍，和配合操控手

來回揮棒，來完成此區；頂球區將車子頂部加設到

79cm 可降低頂球的難度，使跳躍距離縮短，在頂球

時使用前後跳躍機構同時動作，以達到碰觸球的高

度；路徑行走機構主要使用路徑辨識系統完成路徑

辨識工作。在過去的農業時代當中，全人工之作業

模式，已經不再是時勢所趨，早已經被淘汰了！在

目前工商時代中，半人工之作業模式，正逐漸淘汰

中，進入二十一世紀之後，＂科技始終來自於人

性＂，已經不在是一句口號！因此要如何開發全自

動之廠務工作，便被視為現階段首要之務。如果工

廠能夠採用全自動之人工智慧車，進行搬運工作，

深信其工作效能，不僅無時間限制，並且可以替工

廠省下大筆人力搬運之開銷，進而達到節省成本之

目標。本次所進行之研究最終目標為參加由國立高

雄應用科技大學舉辦之第 18 屆全國大專院校創思

設計與製作競賽，故在設計方面皆考量符合該競賽

規則為主。在本次人工智慧車之製作研習開發過程

中，所需習得之電腦軟體，包括兩個部分：一部份

則為專攻電路元件及佈線之軟體，另一部份則是專

攻控制中心 8051 晶片之程式軟體，至於硬體部份

所使用之配線電路板，不再以傳統洞洞板來達到配

接電路元件，而是改採以配合佈線軟體之單層板，

來進行電路元件配接連結。 

 

設計概念 
本組機器人設計概念為因應此次競賽之規則，大略可

分為循線繞 S 型區、跳遠區、跳躍區、頂球區。循線繞 S

型區為控制左右馬達之正反轉使得機器人完成直走、左右

轉之功能；彈跳機構參考車輛避震器之運動方式，並架設

在氣壓缸的軸心，車頭與車尾各架設一組獨立的彈跳機

構，在跳遠區使用前後氣壓缸的時差來達到跳遠的效果；

跳躍區主要是利用氣壓缸同時做輸出跳躍，和配合操控手

來回揮棒，來完成此區；頂球區將車子頂部加設到 79cm

可降低頂球的難度，使跳躍距離縮短，在頂球時使用前後

跳躍機構同時動作，以達到碰觸球的高度；路徑行走機構

主要使用路徑辨識系統完成路徑辨識工作 

 

機構設計及理念 
車身：以鋁材架構長 45 公分、寬 35 公分及高 79 公分之車

體。 

 
1



第 18 屆 TDK 盃全國大專院校創思設計與製作競賽機器人論文 

2014 年 10 月 18 日至 10 月 20 日                          

 
循線行走機構： 

 

使用減速馬達作為行走機構。 

 

彈跳機構： 

利用氣壓和彈簧的混合機構，並使用間差來做到向前

跳，但是盡管利用時間差的微調，跳躍的距離並不大，甚

至會向前倒下，因此將車頭的彈跳衝程加長，其效果穩定

許多。 

 

跳遠區： 

參考車輛避震器之運動方式，並架設在氣壓缸的軸

心，車頭與車尾各架設一組獨立的彈跳機構，在跳遠區使

用前後彈跳時差與助跑來達到跳遠的效果。 

跳躍機構： 

前後的彈跳機構同時動作，使其在空中停留的時間，

配合操控手，可達到揮過木棒的時間。 

 

頂球機構: 

將車子頂部加設到 79cm 可降低頂球的難度使跳躍距

離縮短，在頂球時使用前後跳躍機構同時動作，以達到碰

觸球的高度。 

  

循線感測器： 

這次比賽與往年一樣，場地都有貼上黑線，因此在車

體前端下方裝設循線感測器，以便車體移動時，有一方向

可尋。 
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俯視圖 三視圖重點解析 

正面圖 

 

 

車頂設計有助增加頂球時的成功率。 

背面圖 

 

前方的彈跳機構，利用氣壓缸與彈簧的混合動力。 

右側圖 

 

控制面板以遊戲搖桿的方式呈現，除了方便記憶也增加一

點趣味性。 

機電控制 
電腦的最基本組成單位是中央處理單元(CPU)、記憶

體、以及I/O，各有其專司職責及用途。例如，CPU負責將

程式解碼及執行、記憶體負責儲存程式及資料，而I/O則負

責提供電腦系統與外界週邊設備的溝通管道。 

車體右方有氣壓輸入、輸出的接頭。 

 

 

 
單晶片微電腦 (Single Chip Microcomputer)則是將

CPU、記憶體、I/O這些單元組合在同一晶片之內，這些晶

片只需要少量的支援電路即可獨立工作，如此就可以大量

地減少電路板面積及降低成本，因此頗為適合家電、汽車、

工業控制等產品及用途上，所以單晶片微電腦又稱之為微
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機器人成品 控制器(Microcontroller)。  

一般而言，單晶片微電腦只含有少量的記憶體及I/O點，以

在此所介紹的  8 位元8051晶片為例，它有4Kbyte的

ROM、128byte的RAM以及32條I/O點，雖然這麼少量的記

憶體及I/O是不能與一般的電腦系統相比，但在控制用途上

卻是綽綽有餘。  

 

除記憶體及I/O之外，單晶片微電腦晶片還含有一些特

殊的功能及內建電路，包括硬體中斷、計時器(Timer)、看

門狗計時器(Watchdog Timer)、串列通信介面、類比/數位

轉換器(A/D Converter)、數位/類比轉換器(D/A Converter)、

PWM信號輸出等，這些電路無非是要滿足一些特殊的設計

需求，因此，選擇適當的單晶片微電腦晶片來滿足設計所

需也是一門學問。 

MSC-51單晶片的基本功能：  團隊合作的說明 

1. 專為控制應用所設計之八位元CPU。  由一位參加過TDK 17屆的同學帶領著兩位同學進行比

賽，主要是希望可以透過這樣的模式，來傳承製作過程上

的經驗以及比賽的經驗，機構構思是每個隊員都可以提出

來討論的，最後討論出來的結果才會成為我們製作的方

向，製作過程上每個人都有一定的比重，不會是所有人都

在製作同一個部分，這樣的方式可以讓製作速度增加不

少，而且才可以嘗試去做不同的想法。 

2. 加強了布林代數（單一位元的邏輯）之運算功能。  

3. 32條雙向且可被獨立定址之I/O。 

4. 晶片內部有128位元組可供儲存資料的RAM。 

5. 內部有兩個16位元計時器（8052有三個）。 

6. 具全雙工UART。 

7. 5個中斷源，且具有兩層（高/低）優先權順序之中斷結

構。 

 

8. 晶片內有時脈（Clock）振盪器線路。 

9. 晶片內有4K（8K/8052）位元組的程式記憶體（ROM）。 

10. 程式記憶空間可達64K位元組。 

11. 資料記憶體空間可定址到64K位元組。 

本組之機電控制主要包含主副電路雙板、馬達控制電

路、紅外線感測器電路、顏色判別感測電路、及路徑感測

電路。主電路為機器人之中央控制器，亦即為機器人之頭

腦，主電路板其功能為過三關障礙為主，副電路板則負責

寶物抓取、寶物放置以及穩定手臂為主。 
參賽感言 

 

 

 

 

 

這次是我們第一次參加TDK自動組的比賽，在預賽

的時候，大家都很緊張，因為隊伍的水準似乎都很平均，

這讓我們有點擔心是否能進入決賽，但還好結果是好的，

這次的比賽，雖然我們沒有拿到第一名，而覺得可惜，結

果當然是重要的，但我們認為參加比賽的過程才是更重要

的，人生的路途，不就是失敗與挫折而堆疊出來的嗎?因此
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在逆境中克服困難的精神以及隊友的鼓勵和支持下，才有

現今的成果和收穫。最後希望在之後的競賽中，能針對這

次比賽中缺失的經驗，在下次TDK比賽時做更好的改進，

以更加努力的心情來獲取明年的冠軍。 
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