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自動組 : 東北鴨箱寶隊  鴨ㄅㄚˋ 

 

指導老師：周立強老師 

參賽同學：江育瑋、林志華、何昇鴻、林珮鈺 

國立宜蘭大學 生物機電工程學系 

 

機器人簡介 

此次競賽主題為繞著地球跑而自動組的子題為『環遊

世界 GO』，是以高雄為出發地前往世界各地。因此我們的

機器人設計重點取決於天上能飛或水裡能航行且能夠繞著

地球跑又環遊世界 GO 之物件。候鳥雁鴨是一種常作南北向

跨越大陸之遷禽，故本隊機器人決定以雁鴨（圖 1）作為

機器人造型目標，也切合本次競賽主題繞著地球跑。將機

器人命名為「鴨ㄅㄚˋ」，意謂著鴨之霸者，其飛行無阻，

帶領我們飛越地球達成目標。機器人底盤為後輪驅動，並

裝置一全向輪為惰輪保持車體平衡；機構部分主要為 2 只

直流馬達帶動分球及放球十字型扇葉旋轉，完成分辨色球

與放球之動作；在機電控制部份，機器人使用光電開關、

超音波感測器、光編碼器及顏色感測器分別作為循跡、取

放球定位、定距轉向及控制分、放球馬達之輸入控制。而

控制核心是由可程式控制器(PLC)之內部運算處理程式主

導，最後輸出訊號於各外部馬達及致動器進行控制。 

 

 

設計概念 

因應比賽主題及背景，選擇以雁鴨做為機器人造型目

標。如圖 2所示，機器人在外型上，放球球道的設計如同

雁鴨之嘴巴，寬扁而細長，可將食物哺雛動作於巢，似如 

 

把球精準地放進球櫃。用兩支升降天線結合鋁軌用以擊鼓

之機構，猶如雁鴨之翅膀可展翅高飛，在南北兩極及赤道 

間穿梭；而牠強而有力的翅膀，亦可推開阻球板。接球機 

構上裝置的兩顆頭燈，彷彿是雁鴨之眼睛，鳥瞰全世界。 

於動作上，雁鴨(候鳥)在斜坡準備振翅高飛，推開阻球

板後攜帶著色球，隨著季節變化經由一定的遷徙路線在世

界各地作短暫停駐最後前往目的地過冬，猶如從南極出發

至赤道，再轉往東京或紐約在各地作短暫駐留，最後經過

北回歸線到達北極擊鼓。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

機構設計 

本屆自動組比賽主要有五個關卡，分別為《南極》接

球（推開阻球板）、《赤道》放置非種子球、《東京》或《紐

約》依序放入種子與非種子球、《北回歸線》放置種子球以

及《北極》擊鼓。根據比賽的規則，所設計的機器人必須

圖1 雁鴨 

圖 2 機器人完成圖 

放
球
球
道 
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通過所有關卡

分述如下： 

1. 『行走部

輪驅動，左

反轉以達到

線運動)、

體結構方面

穩定度的考

置兩顆惰輪

無法順利移

2. 『分辨色球

的風車造型

木板組合而

料較大的重

的分辨機制

反轉電路以

辨色球區時

使色球進入

 

 

 

 

 

 

 

 

 

全
向
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2 屆全國大專

月 17 日至

卡並完成比賽指

』：如圖 3所示

左右兩輪分別各

到方向控制，如

、轉彎(視為 Z方

面，由於必須承

考量，前輪以一

輪，四輪行走時

移動。 

球』：主要構造

型（圖 4），十

而成，其優點是

重量，其重量相

制是由顏色感測

以控制分辨色球

時，由顏色感測

入其所指定的球

圖 3 機器人

圖 4 分辨

專院校創思設

2008 年 10 月

指定功能。機器

示，機器人行走

各以直流馬達傳

如前進、後退

方向的旋轉運動

承受其他各機構

一顆全向輪輔助

時與地面摩擦力

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

造為馬達及十字

十字型扇葉的結

是電木板能承受

相對比鋼鐵等金

測器結合驅動部

球。機構動作為

測器辨識後輸出

球道完成分辨色

人行走部構造設

辨色球之機構

顏色感

設計與製作競

月 19 日    

器人構造各部分

走部方面，採用

傳動，並控制其

(視為 Y方向的

動)…等動作，

構的重量以及整

助行走，因為若

力太大，造成車

字型扇葉耦合而

結構材料係採用

受比壓克力板等

金屬材料輕。色

部分，利用馬達

為，當色球進入

出使馬達正或反

色球的動作。

設計 
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競賽論文集
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『放球』：放

板的十字型扇

左右隔板位置

馬達正轉，種

入分球機構中

90 度即改變所

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

『推開阻球板

線的升降功能

軌質輕，當天

順利升起。選

乃在於其受力

與推開阻球板

中間加上木條

軌舉起，可完

三

    臺灣‧

放球機構的設計

扇葉（圖 5），當

置，而隔板作用

種子色球與非種

中，並配合場地

所放色球的種類

板與擊鼓』：本

能帶動鋁軌間之

天線伸起時不會

選用鋁軌作為擊

力面積比伸縮式

板時，不致產生

條，以增加其剛

完成推開阻球板

二

圖 5 放

圖 6 擊鼓

天線

高雄   正修

計是由馬達耦合

當扇葉每轉 90

用為區分放球順

種子色球，一左

地及路線規劃

類，達到放球的

本機構運動設計

之槓桿運動（圖

會造成天線負荷

擊鼓與推開阻球

式天線還大，為

生彎曲，因此在

剛性。當天線升

板及擊鼓功能。

一

四

放球扇葉 

鼓機構設計 

線伸長 

修科技大學

合帶動一具有隔

度即改變一次

順序。放球時，

左一右依序地進

，當機構每轉

的動作要求。

計是結合電動天

圖 6）。由於鋁

荷增加致使無法

球板之結構材料

為使鋁軌在擊鼓

在鋁軌與固定架

升起時，帶動鋁

。 

四

學 

隔

次

進

天

法

料

鼓

架

鋁
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圖 7 分球動作示意 圖 8 放球動作示意圖 
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機電控制 

在機電控制部份，我們使用 6 支光電開關、1 只超音

波感測器、2只光編碼器(圖 9)及一顏色感測器(圖 4)分別

作為循跡、取放球定位、定距轉向及控制分、放球馬達之

輸入控制。而控制核心主要是由可程式控制器(PLC)之內部

運算處理程式作為主導，以執行輸出訊號於各外部馬達及

致動器進行整體運動控制。 

    在 PLC 的程式結構主要依據感測器狀態制定動作要求

及規劃真值表，並利用卡諾圖演算接點電路之布林代數邏

輯，其中並結合記憶、互鎖、閃爍、計數以及煞車等應用

組合電路，以因應各種情況策略，最後以流程圖設計一套

完整功能的程式（圖 11）。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    在外部線路方面如圖 12 所示，我們以繼電器的常閉與

常開接點分別設計馬達與繼電器互鎖電路的交叉應用，以

防止馬達與繼電器的燒毀。其中並利用繼電器迴路設計以

達到切換電源完成輪速有段變速功能，此應用在於以減速

來防止車體脫軌以及感測器無法及時感應輸入訊號狀態時

之危急處理。電力供應係將馬達動力部與感測控制部的電

源分開，避免彼此間因電力不足而使機器人產生不穩定之

狀態。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 9 感測器位置圖 

光編碼器

光電開關超音波感測器 

PLC 

圖 10 行走部程式流程圖



TDK 盃第 12 屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 

2008 年 10 月 17 日至 2008 年 10 月 19 日                           臺灣‧高雄   正修科技大學 

 

 5

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 11 總程式流程圖
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X1~X4：光編碼器訊號輸入 

X5~X10：光電開關之輸入 

X11：顏色感測器 

X12、X13：超音波感測器 

X14：紅場程式按鈕 

X15：啟動按鈕 

X16：綠場程式按鈕 

Y1~Y4： 行走部動力輸出 

Y5、Y6：分球馬達正反轉  

Y7： 放球馬達動力輸出 

Y8、Y9： 輸出變速 

Y10、Y11：啟動天線 

Y12：指示燈 

圖 12  PLC 外部負載電路圖 
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機器人總

學校裡配合1

為使機器人能

全部動作的最

擬測試，才能

在競賽場地進

圖 1

2 屆全國大專

月 17 日至

機器

總重量為 20.4 公

:1模擬的比賽

能在比賽中達到

最佳成績為 33 秒

能將機器人的狀

進行比賽實況，

（a）推

（b）赤

（c）北

3 機器人於

專院校創思設

2008 年 10 月

器人成品 

公斤，完成機器

賽場地，經歷無數

到最佳狀態，機

秒，如圖 13 所

狀況調整到最佳

如圖 14 所示

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

推開阻球板 

赤道放球 

北極擊鼓 

於模擬場地測

設計與製作競

月 19 日    

器人製作之後

數的測試及修改

機器人試跑並完

所示。經過多次

佳，以下是機器

。 

測試實況 

競賽論文集

        

7

，在

改，

完成

次模

器人

集 

          

圖 14 

    臺灣‧

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

參賽感

（a）準備

（c）東京

（d）北回歸

（b）推開

機器人在競

高雄   正修

感言 

備出發 

京放球 

歸線放球 

開阻球板 

競賽場地比賽

修科技大學

賽實況 

學 
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四個人的

就像主管，需

員的情緒狀況

經大家討論解

過程中一次次

失敗乃成功之

斷地衍生問題

或許跌倒會傷

競賽當天

戰役，使人血

利打進決賽，確

勝負只能順從

獎，那份榮耀

不離不棄、啦

的默契，這份

照。 

感謝財團

材料費，以及

並感謝宜蘭大

鼓勵，還有重

謝周立強副教

讓本次競賽得

[1]周立強、

器人之製

賽技術論

[2]周立強、

走子車製

第 86-98

[3]周立強、程

的應用以線

第 106-114

[4]周立強、莊

人之製作

北，第 1-7

2 屆全國大專

月 17 日至

參賽

的小團體，就像

需依個人專長分

況。在每個星期三

解決，進而使團

次地失敗，當然

之母，人若沒有

題，因此我們才得

傷痕累累，但踏

天非常地緊張，

血脈噴張難以忘

確實是一種遺憾

從上天。在頒獎

耀是屬於在場一

啦啦隊賣力地加

份精神就是屬於

感

團法人 TDK 文教

及感謝教育部與

大學生機系主任

重要的超人啦啦

教授與程安邦教

得以成功落幕。

參考

游哲銘、洪英

製作」，第三屆全

論文集，雲林，

高易宏、吳建

製作在教學上之

頁。 
程安邦（2003）

線控機器人操作

4 頁。 

莊英銘、蘇文德

」第七屆全國創

7 頁。 

專院校創思設

2008 年 10 月

賽感言 

像一間公司的主

分配其工作，同

三的會議，會提

團隊更具競爭性

然也早就一次次

有跌倒過。比賽

得知癥結所在

踏出的每一步卻

與明新科大分

忘懷。但是在各

憾，不過大家都

獎典禮時，本隊

一起努力的所有

加油打氣以及師

於宜蘭大學生

感謝詞 

教基金會大力支

與正修科技大學

任與老師們在賽

啦隊ㄧ路上地陪

教授，總是在旁支
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），「布林代數演

作為例」，宜蘭大

德、邱國維（2

創思設計與製作

設計與製作競

月 19 日    

主管跟員工，隊

同時也必須掌握

提出遇到的問題

性更強化組織力

次地成功，正所

賽前機器人由於

，能夠一一解決

卻是那樣地實在

分秒必爭的那幾

各隊勁旅中無法

都已經盡了全力

隊獲頒大會之創

有人，隊員們彼

師生間那無法言

生機系最真實的

支持與贊助競賽

學主辦本次活動

賽前替我們加油

陪伴。最後非常

支持與細心指導

（2000），「線控

創思設計與製作

 
「線控機器人與

技術學報第六期

演算法在條件序

大學學報第一期

2003），「線控機

作競賽論文集

競賽論文集

        

8

隊長

握隊
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決。
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]周立強、程安

機電整合課程

宜蘭大學學報

]周立強、楊俊

動機器人之製

製作競賽論文

] 程安邦、楊雅

「自動機器人
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