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陳美勇 0910056334 

未來工業所需趨向跨領域之整合；本人 以
機械專長為基礎，結合機電、電機等領域
之應用，現今之研究重點為高精密機電系

統設計研發、智慧型最佳化設計、人機介
面設計、機器人電腦視覺應用於感測與 生
產作業等，以本人對教育工作之熱誠心志
與本身之專長經驗，努力達成培育並造就
國內機械與機電之從業及研究人才目標。 

 

黃聖陽 0982050045 

這 次競賽製作上，我跟另外一個同學主要
是負責機構設計部分，整體架構從設計規
劃、選購材料及實際加工等等，完全都是

自己一點一滴慢慢的拼湊起來的，雖然在
這 製作的過程中有些的辛勞，但在把整個

做完時，覺得一切都是值得的，並且也在
這當中學習到人與人之間互相的溝通與合
作，是蠻寶貴的經驗。 



 

陳俊宇 0956655391 

對 於這次競賽中，我也是負責機構設計，

但有時候也會幫忙用一下電路，由於整個
架構必須是結構與驅動系統相互的搭配，
因此在這設計上就必須有很多的考量，擔
心 阻力太大馬達推不動，或者 CNY 感測
器感測距離不對等等，在這之間團隊互相
的討論，並且一一的克服這些問題，讓整

體的驅動更完善，我想這樣的競賽是很不
錯 的一個經驗。 

 

張語宸 0919082975 

這 次競賽我負責機構與電路的整合，掌握

兩邊的進度以便比賽時的調整，機構設計
與電路設計時常有衝突，像是電路擺放位
置，馬達扭力不足，電路程式無法達到機
構 的需求，這些問題必須要兩邊討論並解
決，此次競賽是訓練團隊合作的好經驗。 

機器人特色 

第一點：車 體全採用鋁材打造，主要是考量到車體的強度和重量等因素，二來
金屬的車殼感覺也格外美觀。雖然本次競賽自走式機器人需完成多樣的任務，然

而在設計機身的同 時，我們也盡量將機構之設計趨於簡單化，當然我們還是要
以順利『達陣成功』為第一優先考量。 

第二點：驅動的部分我 們認為用直流馬達車子在跑速上較有優勢，而且價格較

便宜，所以用了兩顆直流馬達做為車子的動力，本車體使用兩顆馬達速差控制轉
向，此方法在控制上較為簡 便，也不需設計額外機構控制轉向。 

第三點：利用 IC 元件 (CNY-70)的辨識，在車身底盤布上感測器陣列，根據軌
道上不同狀況進行程式判斷達成行車控制之目的。 



第四點：夾爪部分使用 厚紙板減輕重量，有別於一般金屬材料，輕型化將使得
夾球控制容易、簡單，以及維持車身平衡誤差減小與節省材料。 

概說 

  本車體設計內容 分為以下四點進行討論： 

        1、感測系統：由光感測器偵測地上軌道之訊號來進 行車體行走控制。 

        2、驅動系統：車體行走動力來源介紹。 

        3、車體結構：製作整體結構設計理念與使用材料。 

        4、夾取機構：夾爪與伸長機構設計理念。 

 

機構 

  在這部分考慮了 兩個想法: 

一. 將自走車開入，取球完畢在開出行駛。 

二. 不將車子開入，直接伸長夾爪取球，再繼續行駛。 最後決定選用第二種方
法。其優點可以降低路經程式的複雜性，減少路徑辨識 的問題。但是就必須伸
長手臂的長度、提高曲球準確性以及車體結構穩固。 

        設計製作: 根據競賽規則及完成的任務，了解到其實取放球的位置離行經的
路線並不會太遠，只有 70cm 的距離，因此針對這點我們設計伸長縮短的機構，
在這部份設計，我 們參考了一些相關的影片，利用了槓桿原理的觀念，設計出
剪刀式的伸長機構，利用兩個桿子間的相對運動來決定手臂的伸長或是縮短，材
料上使用鋁片以及螺樁螺 帽做裝配。 作動方式則是利用滑輪拉線的方式，將四
個作動桿綁線，然後透過四個滑輪連結到一個軸上，而軸在與步進馬達做齒輪的

搭配，當步進馬達正轉時，上面兩個作動桿 開始收線，而下方兩個作動桿放線，
已達到整體結構直直的伸出，反之，步進馬達反轉時，上面放線，下面收線，結
構縮回。 在夾爪的設計部分，由於知道擺放球的位置是固定的，然後再考慮到
一些相關的因素，知道我們要取的任務球是 13 或 24，並且一顆球大約 10cm，



球跟球的間 距是 20cm，而球的重量也不是很重，所以我們不採用辨識的方式
取放球，而是採用直接定位的方式，於是我們特別利用模型紙板來設計這個夾具，
夾具的前面有 撈球的裝置，底下有置球的箱子，但由於是定位的方式，並且考
慮到許多不準確的因素，所以在製作上會留不準確的誤差值以利能完成取到我們
要的球，驅動方式則 是利用皮帶及皮帶輪的帶動方式，使三個開口做開關的動

作，達到取放球的機制。 

 

底盤 

  設計理念: 

        輕型化: 有鑑於上次比賽的經驗，我們決定將整體架構輕型化，雖然這次比

賽限重是 25 公斤，但是我們希望能把重量做到 20 公斤以內，輕型化的目的在
於比較重量時的優 勢以及得到較好的控制，而主要重量的主要負荷包括:架構的
材料、馬達、電池跟夾取機構，因此在於這些東西的選用上必須慎加的考慮。 

        簡單化: 我們了解到在整個製作上，測試是需要花最多時間的，於是我們打
算以能完成目的為最主要設計方針，在最短的時間內完成車體的架構，然後以最

簡單的控制系統來 控制，挪出最多的時間來做測試，完成最佳化的設計。 

        設計製作: 在這部分我們有許多設計的想法，像是三角形、四方形以及戰車

形式的架構，後來決定用三角形的架構。首先，在材料的選擇上，我們選擇強度
高、質輕且容易加工 的鋁材，將鋁材鋸切成我們需要的尺寸以及鑽孔，然後在
以構想圖的架構用螺絲鎖上固定住，緊接著把輪子裝配上去，由於這部分由於我
們決定以後兩輪的轉速差來 作為行走和轉彎的控制，車體的前輪則是作為輔助

輪以及支撐，因此在這設計構想下，勢必要將後兩輪和馬達做直接的連結，但是
市面上買到的輪子都是軸承輪子， 所以在與馬達連接時，我們設計了連結器，
如下圖所示，這樣的設計方式可以讓馬達完整的傳動，然後再與馬達做結合，完
成車體架構。 

 

控制   



        1. 感測器選用 以紅外線感測器CNY70及89C51微處理器來辨識路面軌
跡，並以繼電器切換馬達速度造成速差的方式來修正行進方向，避免衝出跑道。
並在特殊地點停車夾 球與放球完成任務。 CNY-70 感測器優缺點介紹： 優點 
缺點 CNY-70 1.價格便宜 2.各校專題使用廣泛 1.感測距離過短 2.靈敏度不高 
感測器數量越多可做多種狀態控制，也可預防裝上車體時，出現意想不到狀況而

方便修改，但程式撰寫困難，焊接電路牽線繁瑣，多顆感測器也會使成本上升。 
優點 缺點 數量越多 1. 可做多種狀態控制。 2. 預留感測器數量以防突發狀況。 
1. 程式撰寫複雜。 2. 焊接電路複雜。 3. 成本較高。 2. 行走控制討論 n 使
用兩顆感測器誤差會較大，但可以減少修正次數加快行車速度。若只使用一顆則
車身稍微轉向就會進行修正，使用兩顆可讓車身偏移角度較大時再轉向。 n 左
右兩側感測器放置位置越靠近黑線，則感測越靈敏。稍微偏離碰到黑線就會驅動
馬達轉向，反之可減少修正次數。如下圖所示 n 停車夾球：當某一側感測器全
黑時。 3.車體行進控制：控制方式有馬達速差與在前輪裝上轉向機構兩種，以

下是優缺點介紹。 優點 缺點 馬達 速差 1. 控制容易。 2. 修正多次，誤差較
少。 3. 不需設計額外機構 4. 由於修正次數較多，行進速度較慢。 5. 很難控
制轉向角度。 轉向 機構 1. 可以控制轉向角度。 2. 行進速度較快。 3. 機構
設計複雜。 4. 馬達持續轉動，追跡誤差較大。 4.整體電路結構： 本車體整體
電路使用 89C51 為主軸，感測器陣列偵測到訊號輸入至 89C51，再由 89C51
輸出至繼電器控制馬達開關。 繼電器切換馬達速度造成速差的方式來修正行進

方向。如下圖。﹝繼電器電路﹞ 本車使用電源為 12V 鉛蓄電池，而 89C51 與繼電
器使用之電源為 5V，所以需使用 IC 7805 降低電壓為 5V。如下圖。﹝繼電器電

路﹞ 在電路製作時，遇到許多問題，歸納出以下三點： 1. CNY-70 焊接時容易
因技術不良而燒壞。 2. 8051 模組未加電阻導致輸出有問題。 3. 照圖施工時，
未看清楚而導致電路接錯接反。 

 

機電 

        直流馬達:驅動的部分我們認為用直流馬達的車子在 跑速上較有優勢，但
馬達選用的太大以及減速機的搭配不當，有可能都會造成一些問題，像是行走速

度過快無法辨識，或者是扭力大小沒辦法驅動車體，因此針對這 部分我們特別

去了解直流馬達的特性，經過公式的推導及計算，算出適合我們需求的馬達，一
方面可以讓整個車體負荷減輕，達到輕型化的效果；另一方面在控制上 不會導



致速度過快，讓感測器的辨識跟不上，以利修正到最佳化的控制。 馬達選用計
算: μ(摩擦係數)=0.4 輪子為直徑 120mm 減速機效率 0.81 
W1=RPM*2*3.14/60 W1=188.4 P=TW1 30=T*188.4 T1=0.159 
T2=0.81�18�0.159=2.318 F=T/R F=2.318/0.06=38.6 N=F/μ 
N=38.6/0.4=96.5 M=N/9.81 M=9.83 W2=RPM*2*3.14/60 W=10.47 V=RW2 

V=0.06�10.47=0.62 最後我們選擇了 1800rpm、30 瓦、減速機比為 1:18 的馬
達，它能荷重 10 公斤左右，並且有 0.62m/s 的速度。 直流馬達 馬達規格表 步
進馬達: 因為手臂機構及夾具的部份需要精準的調整控制。所以在這部分選用步
進馬達，而步進馬達在低轉速時有高的轉矩值，且靜止時很高的保持轉矩、啟動
和停止，正反 轉的響應良好，及旋轉角度和輸入的脈波數成正比角度誤差小的
特性，因此使用開迴路控制，即可達成閉迴路控制高精確角度及高精度定位的需
求。 步進馬達驅動原理 兩相步進馬達 在驅動部分，使用達寧頓 IC，型號為
FT5754 製作電路，再用 8051 控制步進馬達的正反轉與轉速。剛開始使用一相

激磁，扭力不足，後來才更-改程式，使用兩相激磁，扭力夠大才可使手臂移動。 

 

參賽心得 

對於這次參加的專題競 賽，需要發揮我們團隊的想像力跟創造力，設計也需要
符合比賽的規定，才算完成任務。在製作過程中，集結了大家的構想，設計出自

走車，而最重要的是要「動手 做」，才能夠讓整個團隊工作順利進行。 自走車
製作方面，以常見的 CNY-70 感測器進行軌道行走，簡單常見的方法將使得控制

更為容易並更簡單的達成目標。同時應用到上課所學的微處理機概念來製 作這
次的專題，達到學以致用的目的。 我們在製作自走車過程中，發現事前時間的
規劃很重要，因為尋找材料及製作的過程中花了太多時間，以至於在測試的時間
減少許多，當然這是大家事前無法預料 的，在討論過程中大家都只是紙上談兵，
直到實作才發現困難重重，導致進度有些落後，讓我們了解到很多事情都要先有
良好的事前規劃，才不會浪費太多的時間再 於修改。 這次的競賽不僅考驗我們
的創意，也考驗我們的團結力，雖然我們在製作過程中，不論在硬體規劃、電路

製作、程式寫作、資料收集，一直到最後的報告整理遇到很 多瓶頸，途中發生

很多爭執，但是經過討論之後，我們還是一一克服，在經過這麼多時間後，大家
了解到團結及分工的重要性，因為這次的競賽並不是可以單獨完成 的，都需要



大家積極的參與及付出才能順利進行，當然還有老師的從旁指導讓這次專題得以
完成 

 

 

 


