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自動組: 虎科小虎隊 及 老虎快跑 

 

指導老師：李廣齊 教授 

參賽同學：張名辰、孫逸斌、林冠呈、陳武宗 

國立虎尾科技大學 自動化工程系 

 

  

機器人簡介 

我們設計的概念主要講求輕薄、堅固耐用以防止車子

因為其它因素變型，所以使用的材料是比較容易取得的鐵

片、角鋁、方鋁等材料並且使用六角螺絲鎖緊形成一

60*50*40 的立方體，並將所設計的機構在此立方體內架構

完成。 

在主控系統方面我們使用 89S51 做全部動作的決策晶

片，包括尋機感測、馬達驅動、顏色辨識、取球、出球機

構等，都是由 89S51 判斷後再做出相關回應動作。而尋機

感測部分為講求精準、成本等問題考量下使用光感測器

CNY70 做為尋跡判斷的依據。馬達驅動部分本來是使用

L298N 晶片來做驅動，不過此晶片成本較高且容易燒毀，

所以我們最後選用繼電器來驅動馬達。而比賽開始時的取

球以及結束比賽時的敲鑼動作則是使用一滑軌搭配齒輪由

馬達驅動已達到取球及敲鑼的動作。 

而顏色感測在色球的偵測上是使用 HMS-S6429(綠

色)、S6430(紅色)這兩個色彩感測器來判斷紅球(或綠

球)、白球。在判斷後再由滑軌出球機構出球。其全程規劃

如圖一所示。 

 

 

 

 

 

 

圖一、全程規畫 

設計概念 

我們所想要表達出來的設計概念就是『輕薄』、『堅固』

『就地取材』，所以我們使用的主要材料都是比較容易取得

且成本不高的材料，如鐵片、角鋁、方鋁、L 型鐵等。而

外觀上則是用瓦楞紙和畢報紙將其裝扮成老虎的樣子，符

合虎科大學生活力、樂觀、進取的態度。而在控制系統的

架構下，也希望能在最少的資源下發揮最大的效用，所以

選用 89S51 單晶片來做所有系統的判斷，這樣的決定也收

到了不錯的成效。而為了簡化車子的運動方式，我們將馬

達安裝在前方使用前驅式來控制車子，並在後面加上一舵

輪使其不至於影響到車子的動作。 

機構設計 

1. 取球機構及敲鑼機構 

在取球機構部分，我們將推板和敲鑼機構結合，使用

同一組，首先在方鋁上打上 42 個洞(間距 0.3cm)搭配上滑

軌固定於車身中央的位置(30cm 處)如圖三，跟車體垂直

(左右共兩組)，再使用馬達和齒輪套筒就可做到推板和敲

鑼的動作。 

 
圖二、滑軌及馬達 
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圖三、取球及敲鑼機構 

2. 選球機構 

選球機構是使用一圓桶加上十字葉片來將四顆球分類

如圖四所示，為了解決選球時球容易卡住的問題，我們特

別想了一個方法，就是將排風管剪下跟十字頁片綁起來，

這樣一來每當球落下時，球皮就不會跟圓桶有摩擦而產生

卡住的問題。 

 
圖四、選球機構 

3. 出球機構 

出球機構也一樣是使用馬達搭配上滑軌和齒輪所做

成，並且在前端放上檔版(如圖四)以利將球門開啟以及關

閉。 

 

圖五、出球檔版 

機電控制 

在控制方面我們選擇使用較熟悉的單晶片 89S51 來做

主要判斷晶片，如圖六所示。顏色感測、尋跡感測等外部

訊號接是經由晶片判斷後做出相對應的動作。系統架構圖

如圖七所示。 

 

圖六、89S51 控制板 

 

 

 

 

 

 

 

圖七、系統架構圖 

 

 

89C51 

馬達驅動 循跡系統 計數系統 
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顏色感測安裝方式如圖八所示，我們使用一按我們將

其同時裝在暗箱內，並在兩種感測器背後上方分別打上綠

光和紅光兩種 LED，然後分別在暗箱內分別將球放入，其

順序為白球、紅球、綠球、無球四種狀態，判斷的結果為

下表所示。  

感測器\球 紅球 綠球 白球 無球 

紅色 Y N Y N 

綠色 N Y Y N 

表一、顏色感測結果 

 

圖八、顏色感測安裝方式 

尋跡感測安裝方式則如圖九所示。其安裝方式如圖十一、

圖十二。使用兩組的原因是方便定位以及判斷是否偏離路

徑，經由前方和後方的距離可以得知是否行走在既定的路

線上。我們在路徑的流程規劃圖則如圖十所示。 

 

圖九、安裝方式 

圖十、自動循軌自走車流程圖 

 

圖十一、前方感測器安裝方式 

 

圖十二、後方感測器安裝方式 
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機器人成品 

我們將外觀打扮成老虎的樣子，如圖十三、十四、十五。 

 

圖十三、正面外觀 

 

圖十四、側面外觀

 

圖十五、上方外觀 

內部的配線，我們則是講求空間的利用以便減少重

量、增加可用的空間，所以我們將木板搭成 L 型，並將我

們所配置的電路鑲嵌在上面。最後使用配電盤將其接點皆

出。 

 

圖十六、內部配電圖 

參賽感言 

對於這次的比賽，讓我們學到了許多的經驗，因為我

們的組員都是電機的背景，所以在機構遇到了非常多的問

題，也發現許多以前沒遇過或者沒有想到的問題。在製作

的過程中，我們有許多的想法可是卻無法如願的製作出

來，所以只能以簡單的機構取代。在製作車體機構的時候，

也發現到材料跟使用方式，對於車體的耐久度有很大的關

係。而材料的購買上也有許多的難題，在虎尾能購買的器

材太少了，而且價格也相當的高，所以只能常常的跑去台

中購買。由於機構做得比較簡單，只能使用程式去配合機

構，讓我們在程式方面加強。而在路徑與尋跡上，從一開

始的三顆感測器，一直做測試做到前面五顆感測器與後面

三顆感測器，我們以感測器的狀態下去做判斷，再去控制

馬達運動。在馬達的控制上我們也是一改再改，就是希望

能找出最佳的控制方法，後來我們使用繼電器去做電壓的

控制，使馬達能較準確的達成我們所需的控制，在選球機

構所使用的馬達，我們也是更改了許多次，最後找到一顆

最符合我們要求的馬達，在這次比賽中，我們學到的不只

是自走車的製作，也學習到團隊精神，如果大家不能配合

那麼我們的車子也製作不出來，對於材料的種類和購買也

有更深入的了解雖然最後我們沒有進入決賽，但是我們學

到了經驗，不是什麼地方都可以學到的，也相信我們的經
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驗可以傳承給學弟，相信他們下屆可以拿到很好的成績。 

感謝詞 

感謝 TDK 基金會與教育部主辦的這場競賽，讓我們學

習到了許多經驗，也讓我們有機會做出一台屬於自己的自

走車，這讓我們感覺很有成就感，也非常感謝感謝我們的

專題老師李廣齊教授，讓我們了解許多我們之前不曾想過

的問題，也在我們遇到瓶頸時給我們建議與方向，也非常

感謝林冠呈同學，對於機構上材料無私的提供與買器材時

讓他常常台中虎尾來回的跑，還有隊上的每一位同學，沒

有大家的努力，就做不出屬於我們的車，雖然這屆我們沒

有我們沒有進入決賽，但是我們相信下一屆的學弟可以帶

我們我的經驗，衝入決賽中。 
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