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自動組(遙控組) : 囧 rz 及 巴士大叔   

指導老師：程金保 

參賽同學：徐瑋志 

          徐偉傑 

          胡詠善 

          林宗翰 

學校名稱及科系別：台灣師範大學機電科技學系 

 

  

機器人簡介 

    巴士大叔的車體是採用角鐵和鋁材打造，主要是考慮

到車身強度及鋁材好加工，重量也較輕。外型的設計靈感

是來自於雙層巴士＆四驅車，雙層的好處是比較寬敞，零

件的擺放無拘束，而球的高度有４５ｃｍ高，夾取裝置就

可以放在第二層，一石二鳥，四驅車我們則是運用在傳動

機構和導輪，有導輪的幫助就可以防止車輛卡在山洞裡出

不來在設計的過程中，我們不會為了想要達陣成功而去荒

廢了我們極具創意的設計，所以我們把創意和達陣成功一

起擺在第一優先。 

     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

設計概念 

我們歸納出以下幾個重點去設計巴士大叔：  

       

車體的設計： 

    也是在考慮又考慮改良又改良的情況下，大家討論後

最後修改而成的。我們有類似巴士的感覺，有那種四驅巴

士車的感覺，兩層樓的四驅車想必外面要找也很難找到這

麼有特色的構思。 

 

傳動機構： 

我們的傳動用到了鏈條組的想法，利用鍊條帶動馬達

與輪軸間的轉動，這種方式有腳踏車的感覺，讓我們的車

體整個比較新穎有活力！ 

 

夾取機構： 

    我們的夾取機構，可說是智慧的結晶呢！簡單的

操作利用機關原理，進而造成取球的效果，我想應該沒有

人比我們更簡單了吧！？ 

 

感測設置： 

    感測器配置的好壞有助於在判讀時的辨視成效，

在我們不同的想法改變之後最後的實體感測裝置，想必是

獨一無二且具有良好效果的辨識樣式之一。 
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機構設計 

    我們是以過各關卡為前提、簡單化為方向，去想整個

車體機構的部份，所以整個分成本體、夾取、馬達部分、

轉向機構四個部份：  

本體機構 

    我們的想法從坦克車、三輪車、到最後決定的以『四

驅車』為基準的車體(如圖一)；而之後因應規則中放球台

的高度，而做了個支架(如圖二)，一來可放置夾取裝置，

二來可以利用其之間的空間來放置電路板及電池組等。 

  
 (圖一)                      (圖二) 

 

夾取機構 

    其實這個地方是我們花蠻多心思去構想的一個地方之

ㄧ，因為這個比賽的最大一個目標，就是夾球成功，而我

們當然也想以最簡單、夾球機率最高、程式簡單不會出錯

來做夾球這個部份，最先我們是想用兩根鐵桿，利用鐵桿

的上下來取放球，但後來幾經考慮，還想了許多想法，如

磁力老鼠板、小精靈式、鯊魚夾、夾娃娃機式、到最後決

定的畚箕式(如圖三、四、五)，利用小小的機關，使得夾

球達到最簡單化，程式不複雜，而放球也只要控制其一個

部份就可，很符合我們簡單化的方向。 

(圖三) 

(圖四)利用繩子，讓手臂伸出   

                                 去時，進而達成取球的動 

                                 作。 

(圖五)手臂伸回去時，利用卡   

                                 榫的達成放球的動作。 

馬達部分 

    我們是利用單顆大馬達來帶動整個車體部分，但怕單

顆馬達的速度太快，會爆衝之類的，所以利用減速器，使

其降速來達到增大扭力帶動整個車體，而我們利用齒輪組

加上鏈條(如圖八)來控制帶動兩個後輪，用鏈條是因為位

置距離可以比較好控制，也是多方參考詢問之下做的決定。 

 

轉向機構 

    原本我們轉向是要利用兩顆馬達的速差來轉彎，但馬

達的速差控制不容易，所以最後就改利用步進馬達使前輪

轉向。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



TDK 盃第 11 屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 

2007 年 10 月 19 日至 2007 年 10 月 21 日                           臺灣‧高雄   正修科技大學 

 

 3

機電控制 

直流馬達： 

    要促使自走車前進不可或缺的就是馬達，而我們選用

的馬達為 12V-65W-1800rpm 的這個馬達。我們之所以選用

這個馬達是在經過理論的公式推演加上比賽的重量限制以

及實際需求後才確定的。這次的比賽限重是 25 公斤，而理

論上的推演可以知道我們的馬達實際上可以承受的重量為

32 公斤左右，因此是選用的原因之ㄧ。不過高扭力馬達的

缺點就是轉速過快促使車速也相對的較大，因此我們需要

在馬達上加上一個減速器。在實際考量所想要的車速之後

我們選用減速比 1:30 的減速器，其效率為 0.73。直流馬

達主要用來驅動後輪促使車體前進，以上是直流馬達的簡

單介紹。 

 

步進馬達： 

    我們的車體轉向主要就是利用步進馬達在接收訊號後

微幅的調整已達到轉向的的目的。步進馬達裝在前輪，我

們的選用為二相激磁式的，而且這馬達還有個好處在於正

反轉的時候，容易控制。 

 

感測控制： 

    我們在控制系統上主要是利用感測元件 CNY70 進行控

制。CNY70 元件主要是利用反射的特性藉由白色及黑色線

對於光的反射不同造成訊號的不同以進行訊號的判讀。我

的的感測器主要是利用八顆 CNY70 做為感測，用八顆有個

很大的原因是利於 8951 的控制。我們先在模擬測試中假想

各種可能感測到的訊號進而分析因應措施。圖示如下。 

 

其他電路： 

    我們的 89c51 晶片主要有 4個 port 可以提供我們使

用，我們的分配主要是用於感測控制、步進馬達、夾取機

構等部份。此外很重要的是達靈頓電路，因為馬達所需的

電流相較於晶片來說大很多，因此需要藉由放大電路來促

使電劉增大。還有就是繼電器，主要的功能是在於正反轉

的使用，因為事先的訊號判斷我們雖然已經模擬的滿詳細

的，但是還是會有缺漏，因此利用反轉功能造成車體倒車

的效果，希望可以達到錯誤的修正。圖示如下。 
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機器人成品 

 

 

 

 

 

參賽感言 

     

    這次比賽雖然沒有得獎，但是學到的寶貴的經驗也培

養了我們之間的團隊默契，還沒開始做之前總是認為沒問

題，到了實際動手做時才發現許多問題的所在，然而當我

們遇到瓶頸時指導老師會適時的給我們意見，讓問題變成

我們知識的累積，在比賽前我們各自擬定了目標，告訴大

家要朝著目標前進，失敗並沒什麼大不了，懂得面對問題

才是最為可貴的。 
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