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自動組：隊名ＮＹＵＳＴ   機器人名ＦＬＡＳＨ 

 

指導老師：汪島軍 

參賽同學：張育晨、廖明保 

學校名稱及科系別：雲林科技大學機械工程系 

 

  

    

機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

這次的比賽，機器人需有定位、辨色、分球、取球、放球……

等功能，在與隊友齊心合力後，已完成各關卡對於機器人

的需求。外觀部分：最上方製有用來接取球的盆子；中間

架設以鋁板折成的辨、分球軌道；馬達放置於鋁板作成的

底盤上方，因為動力來源只有兩顆馬達，於是加裝鏈條。

走動的方式：以程式輸出至步進馬達，對機器人做點對點

控制。 

設計概念設計概念設計概念設計概念    

 在取球方面：尋求以不停止機器人的方式在取球處接

球，一開始在設計接球機構上，主要是朝大臉盆的形狀設

計(面積大則漏接球的情況降低，也能邊走邊接球)，但實

際到比賽現場後發現，球掉落的速度並沒有想像中那麼

慢，於是形狀維持不變，但大大的縮減了盆子的尺寸；分

球機構：主要探討如何將球迅速作分類。一開始的概念是，

當球落至感測器上方，當感測完後先啟動軌道岔路的分球

板，再以活塞的方式將球推出，以此達到分球的目的，但

幾經思考，為了避免卡球或球提早滑出的問題，因此改以

轉盤的方式做分球；路徑方面：為求以最短路徑跑完全程，

於是考慮作點對點控制。 

        左圖：接球盆的形狀 

 

                       

                                                                 

    

機構設計機構設計機構設計機構設計    

機構設計主要分為兩個重點： 

(一)取球機構： 

             取球機構又分為兩個部份：(1)漏斗狀的接

球盆──由鋁條組成主要架構，選用鋁條的原因則是材質

輕以及強度夠；接球盆的盆面則是由保鮮膜包覆而成，使

用保鮮膜的主要考量其實也跟重量有極大關係，而且使用

保鮮膜在製作上也比用鋁板製作來的簡易，另一方面則

是，保鮮膜在金錢的花費上較為節省；(2)推開檔球板的裝

置──在漏斗狀的容器兩側各裝有一支鋁條，鋁條頂部綁

有繩子，並在繩子另ㄧ端綁上一個類似扣環狀的物品，主

要用來勾住輪胎(勾住輪胎時整體高度在限制的 1 公尺之

內)，當比賽開始後，輪胎上的扣環會因輪胎的轉動而鬆

脫，使原本呈水平狀的鋁條翹起並保持成垂直狀態，此時

整體高度超出 1 公尺，可用以推開檔球板，而達到取球之

目的。 

(二)分球機構： 

            分球機構主要在探討當球進入接球盆後的動

向，也分為兩個部份：(1)辨識分球──當球滑落接球盆掉

至軌道後，會滾至一個由十字型葉片所搭成的圓盤，當圓

盤上方的感測器經過判斷後，會控制圓盤作±90 度旋轉，

用以將不同顏色的球分成兩邊，此時辨識分球的工作也隨
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之結束；(2)至定位推球──兩種不同顏色的球分別在不同

的軌道上，軌道上各裝有十字型的葉片，擺成垂直位置（辨

色位置的圓盤是水平位置），當到達各放球點時，由路線控

制的晶片給與指令，使葉片旋轉而把球轉出。 

 

                                    

 

 

 

    

    

    

機電控制機電控制機電控制機電控制    

機電控制可歸類成兩大部分： 

(一)感測器辨色： 

               當球停至感測器下方後，光線打在球的表

面並反射至 TCS230 color sensor 鏡頭，在感測器本身內

部作業完成後，會因物體表面的亮度以及色彩不同，而由

C腳位輸出不同頻率的脈波，我使用 89C51 接收此頻率，

並紀錄感測器在接收不同色彩而產生的脈波數，當接收到

的脈波數座落於紅色、綠色或者白色這些區間時，控制馬

達做出正(反)轉，進而達成分球的目的。 

（二）路徑控制： 

                89C51 單晶片與步進馬達間有 4 條〝傳

輸線〞，輸入的程式指令透過這四條線控制步進馬達的轉速

與圈速，能夠以此方式控制是因為步進馬達本身具有精準

度高的特性，因此透過圈數的控制，可使車子再作直線運

動時精準的走出穩定的距離；透過圈數的控制，可使車子

再需要轉彎時轉出穩定的角度。那麼控制馬達的轉速有何

作用呢?由於比賽一開始具有斜坡，如果馬達不夠力是爬不

上去的，因此透過降低馬達轉速抬生扭力的方式使機器人

得以爬上斜坡。 

 

         

   

               （步進馬達驅動電路圖） 

 

 

                   

 

                                (變色感測器接腳圖) 

 

機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品    

(接球盆) 

   

辨識分球

把球轉出的轉盤 

輸出端 C 
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       (軌道、分球機構） 

  

（底盤）  

  

         （分球機構） 

 

(主體)    

    

(主體) 

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    

開始做專題在七月時，三個月來跌跌撞撞，好幾次

幾近放棄，幸虧隊友相互鼓勵，即使挫折不斷卻持續努力。

比賽時，展現作品的那一刻心理無限感動（可惜機器人無

法完成動作）。 

 除了機器人製作過程中的收穫外，看到其他隊伍的

設計以及選用的馬達後，使原本就知道自己設計上的缺

點，在此找到改進的方法。 

 我們的機器人輸了，並不遺憾，只是了解到，學校

專注在哪，學生做起事來就無後顧之憂、全力以赴；反之，

則無限感歎、孤立無援。 

---------------------------------------------------------------------------

------學生 張育晨  

 

在參加這次的比賽當中,對我來說最大的收穫,我想應該是

當面對ㄧ件重要的事該有的態度吧,因為在過程中會遭遇

許多問題,在這之中,有些問題要不斷的嘗試才會有答案,往

往很多次因不斷的失敗.就會有些負面的想法,甚至想說放

棄比賽算了!但每當有這樣的想法時,自己總會對自己說,既

然自己選擇了做機器人,就要有所負責,因為這樣,才會有所

堅持的完成機器人 

--------------------------------------------------------------------------------

------學生廖明保 
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感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    

在機器人的實作過程中，我發現要把一台自己設計的機器

親手打造起來並不容易，一台機器人從無到有牽扯到的範

圍太廣了。在機台部份，首先謝謝那些肯賣材料給我們的

老闆，因為我們都買小量的東西，對他們造成了許多不便。

還有感謝教我們使用加工機的同學們；在程式方面很謝謝

電機科的學長們，要不是你們的教導，我們不知還要碰壁

多久呢!另外，還要感謝傾聽我們心聲的所有人，在我們發

牢騷的時候、失落的時候，不斷給予鼓勵。最後，最感謝

的還是隊友，因為在製作的過程中，我有時候散漫、有時

候暴躁，謝謝你不跟我計較，還有要感謝你的那股拼勁，

因為好幾次我真的都快放棄了。 

--------------------------------------------------

-------學生張育晨 

 

在這方面我覺得有四個是我所感謝的，首先是電機

科的學長，如同之前所說的，每當有程式與電路問題時，

經常去請教他們，尋找解決的方法，而他們也教了我們不

少東西，也贊助了一些電子材料，再來是同學與組員，主

要是因他們經常會給我們打氣，讓我們振作起來，而組員

方面，因我們這組只有兩人參加比賽，因此很高興，我們

都沒半途而廢，能夠堅持下來，完成機器人，最後我想是

我自己，覺得自己很幸運，在面對問題時能夠有所堅持，

能夠不斷的嘗試去完成機器人。--------學生廖明保 
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辨色感測器接腳圖取自產品使用說明書 
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