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劉昭恕 助理教授 

主要研究領域為動力機械、機電整合、智慧型控

制、伺服晶片設計等，且將伺服晶片應用於智慧

型機械手臂和智慧型自走車之控制。針對此機器

人之製作，提供機構設計、控制核心及機電整合

等方面的建議及指導。將理論與實務結合，使機

器人達到創新、快速、靈巧、簡易、決策之設計

目的。 

 

黃至國 

組長:負責小組之工作協調，材料採購，機構加

工，會計記帳，小組討論紀錄，小組攝影，調整

感測器，路徑規劃及現場比賽之操作等。 

 

蘇宇泰 

組員：負責機構除錯處理，改良機構樣式，機構

加工，電路及機構配置，以及現場比賽之操作

等。 



 

魏子喬 

組員：負責以 solid work 繪製零件與組合件之圖

檔，機構加工，電路及機構配置，以及現場比賽

之操作等。 

機器人特色 

本機器人機體特色在於前輪及車身兩旁的感測器可隨著機器人行走於上下斜坡

處做浮動式的感測，且感測器可隨時調整最佳位置，關鍵在於使用兩個螺帽互

鎖的原理可以進行微調的工作，方便調整，克服了在上下斜坡的衝擊及 CNY70

有可能誤判及損壞，在取球機構上，也由於利用彈簧壓縮桿子，在出發後機器

人即可變形，利用物理特性，而減少馬達的使用量，達到預期的效果 

 

概說   

        設計概念上，以結構簡單，能完成所有動作及花費節省來做為準則，在移動

上，採用兩顆馬達直接驅動輪子，及前輪用輔助輪來行走，使機器人得以穩定

確實，在撥球機構上，則以構造簡單，能不用馬達驅動為設計，在辨識球分球

及放球的機構都結合在同一個上部機構，使機構簡單及能完成所有動作為主要

目的。 

 

機構 

        本體機構以木條釘成長方形及木板接合為底盤，由兩顆直流馬達驅動兩顆主動

輪，前輪為萬像滾輪，可以自由平移，而撥球機構則是利用彈簧及木棒壓縮及

伸長，達到取球功能，而辨識球及分球機構則是利用圓桶狀的設計，外接極限

開關，當取完球後可藉由圓桶內的顏色辨識器，和旋轉球巢來做到分球，之後

球筒隨著齒條軌道左右平移達到放球功能，在最後利用彈簧把板子舉起來達到

擊鼓的功能。 

 



底盤   

        底盤以硬度較高的木材來製作，具有方便加工及輕盈，強度也不會太低，底盤

的設計講求平穩度及堅固，在木頭外層上漆後，外觀就很像金屬，也能防止木

條變質，裝取電路容易，更換電路快速等特性。底盤上也設計成感測器能夠準

確地偵測路徑及防止 CNY70 碰觸地面而造成損壞。 

 

控制   

        採用 CNY70 感測器搭配單晶片來操控，CNY70 將感測軌跡的黑線訊息傳送

至，藉以接收到的資料來判斷機體所在的環境位置，同時下達決策去控制機器

人行走的方向。 

 

機電  

        在驅動部份採用高效能的小型馬達，同時搭配蓄電池做為電力供應系統，因而

減輕整個機體之重量，在穩定度上及確實度都提升不少。 

 

參賽心得 

在製作機器人設計與加工的這段時間，我們碰到許多的難題，也曾在盲目的障

礙中尋找出路，這要感謝老師的指導，讓我們學習到如何突破這困境並解決問

題。每次比賽的時間雖只有短短的四分鐘，但我們經過許許多多的四分鐘，最

後雖然沒有得到優勝，但我們在勝敗中多了經驗的成長，它是成長過程的一

環，人的一生中有勝有敗，但這不是最重要，最重要的是如何在過程中學習而

成長。 

 

 


