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機器人簡介 

    以三輪車底盤架構作為機器人的雛型，並加以修改。

用二顆伺服馬達驅動二個後輪，總共有2個輪胎。利用齒輪

作為馬達與驅動輪軸心間的扭力傳遞機構；於驅動輪兩軸

心間裝一顆編碼器，讓兩驅動輪在轉彎時偵測有不同的轉

速。於轉向方面，使用伺服馬達驅動前輪轉向。在控制方

面，以NB筆記型電腦中之CPU為運算控制作為控制與感測核

心。電源選用12V電瓶作為馬達、感測器及夾爪之電源供

應。在感測器方面，利用紅外線感測器(CNY70)做尋軌動

作。取球方面利用碰撞的原理，以自走車來擠壓取球平臺，

再以一顆DC直流馬達單獨驅動取球桿件，自走車撞向前方

的牆壁後，取球手臂降下，往反方向移動，並將球拉向自

走車前方之平板。為了預防球如果未落在前方之平板，在

取球桿子前方設置彈簧機構，使其能在取球的瞬間把球推

進來，以達到取球的目的。 

放球與取球大約相同原理，自走車來擠壓放球平臺，

再以一顆DC直流馬達單獨驅動放球底板。自走車壓向前方

的牆壁後，放球桿件轉動讓置球板降下，停留3-5秒以達放

球目的。 

 

 

 

 

 

設計概念 

    在這概念下，機器人以雙伺服馬達配合差速器驅動。

機器人以感測器來導航，讓運動行為將可達到(1)直線行走 

(2)90度旋轉  (3)倒退 (4)弧度行走 (5)放球 。希望動作

靈活快速又不失準確性。手臂是利用車身和基架高度使手

臂夾具與球台高度一樣，接著利用釣魚線綁在手臂與夾具

連接之捲線器。當馬達捲線時手臂跟夾具同時抬高等車身

到達指定位子，馬達放線手臂先達到球後方，然後夾具在

慢慢往下車子往後退的時候。手臂前端推著球夾具順著車

子後退放下，平台上的球就滾至放球裝置，此時車身已達

到放球位子底部，馬達連接桿打開底部壓克力板使球滾至

指定放球區。在相同的要求下，取球機構也簡化為單一自

由度。  

自走車系統採用NB筆記型電腦和馬達控制電路板、反

射型光電感測器搭配組合，系統的主電路控制板與導引機

構部分。外控介面之主電路控制板採用8051單晶片當作自

走車的核心，而導引機構部分採用貼線導引。其作法是白

紙上貼黑色膠帶，然後利用紅外線光反射器來偵測白紙上

有無導引線。如果沒有導引線，則光感測器便因黑紙為亮

面而接收到反射的紅外線光。因此光電晶體變飽和；相反

的，如果感應到有導引線，則光感測器便因白色膠帶具吸

光作用而無法收到反射的紅外線光，因此光電晶體截止，

利用光感測器在白色紙與黑膠帶感應的不同變化，就可以

完成自走車的控制。 

 

 

 

機構設計 

末日武士號大致分為3大機構，在此將逐一作為說明  

（1）底盤機構：  

    以三輪車底盤架構作為機器人的雛型，並加以修改。
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採用三輪是驅動，如圖1所示。由後側兩輪二顆馬達各自驅

動二個後輪，使其直接驅動二輪軸。共兩輪所以裝設兩個

直流馬達做左與右前進後退驅動控制，讓兩驅動輪在轉彎

時容許有不同的轉速。而未保持車子之平衡，在車子前端

加一個無動力滾動輪胎，其角度易於控制且可設中立點（如

圖4）。  

 

           圖1：車底底部 

 

 

 

           圖2：整體車體外觀 

 

（2）取球機構（如圖5）：  

    取球方面利用彈簧擠壓的原理，以自走車來撞擊取球

平臺，再以一顆DC直流馬達單獨驅動取球桿件。當自走車

壓向前方的牆壁後，取球手臂降下，往反方向移動，並將

球拉於自走車前方之平板。為了預防球如果未落在前方之

平板，故在取球桿子前方設置彈簧機構，使其能在取球的

瞬間把球推進來，以達到取球的目的。 

。  

 

                 圖3：取球機構 

 

（3）置球機構(如圖4)：  

    為達輕量化，置球機構是以固展鋁,壓克力為基本材料:

鋁長15cm兩支、長22cm兩支組成四方行、壓克力版長15cm

寬22cm，再用門閂把兩組結合形成開放裝置，自走車自動

走到平台前手臂前端推著球夾具順著車子後退放下，平台

上的球就滾至壓克力板上放球裝置，而使球放置指定地點。  

 

圖4：放球機構 

 

 

機電控制 

    採用由CNY70感測和舒密特轉換器所搭配的感測面

板，由感測電路傳送資料到I/O介面，再到達電腦(如圖

5)，再從電腦下達指令給機器人；感測器經由感測黑線來
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修正偏移與方向(如圖6)，透過筆記型電腦經由程式來控

制直流馬達，並且調整控制機器人速度和偏轉角度。由I/O

感測器和夾具馬達搭配，取球方面則由前方的I/O感測器

啟動馬達帶動夾具的啟動。夾具放下來先碰到左邊的I/O

感測器告知後退指令，接著碰觸到右邊的I/O感測器來停

止馬達，放球方面也是雷同之設計。 

 

圖5：利用USB介面之I/O傳輸 

 

 

圖6：四個紅外線感測器模組 

 

 

 

 

機器人成品 

機器人成品如圖7-圖8 

 

               圖7：機器人整體圖1(前視圖) 

 

 
                 圖8：機器人整體2(側視圖) 

 

參賽感言 

    參與這次設計與製造的過程，雖然整個過程常遇到困

難，但是參與此活動的同學以及老師，完全不氣餒，一起

鼓勵，互相勉勵。當面對問題時，雖然懊惱，甚至一度放

棄，但是大家團結在一起一一把問題解決。哪一刻，哪一

種成就與快樂是無法形容的!此次活動讓我們學會團結也

學會如何去面對問題、摸索和解決所有問題。更讓我們彼

此了解，團員裡每一位同學都扮演這不同腳色，每個人皆

有其不同的重要性。也再度證明我們不是「草莓一族」!

在比賽過程中，雖然只有短短幾分鐘時間，但是比賽的緊

張感覺讓人覺得時間過得好慢好慢，甚至停止在哪時刻，

比賽中雖有稍稍的失誤，害的大家都擔心緊張，為我們捏
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把冷汗，但是還是沒減許大家對我們的期望。在這次比賽

中，看見大家為這次比賽卯足全力，甚至犧牲自己的睡眠、

遊玩，不眠不休的研究出如何破解問題。老師也不厭其煩

的指導我們，甚至為我們找尋許許多多相關的資訊，讓我

們可以更了解這方面的所有相關題，和如何避免問題發生。  

    很高興參加這次比賽，讓我們受益良多，更獲得了許

多肯定也成長不少，流過的汗水與努力的過程，和大家互

相勉勵，都已經不能用幾句簡單的話能形容的，交錯再比

賽過程中的每一份感覺，已經讓我們從中獲取不少豐富的

經驗和成長。   
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    謝謝主辦單位、學校及老師給予這次機會，讓我們有

榮幸參加這次比賽。也謝謝老師給的肯定，讓我們可以在

此比賽中獲取許多寶貴的經驗，也更增加許多自己的自

信。這次比賽中，老師為了大家不眠不休的幫忙查詢資訊，

更不厭其煩的幫大家解說許多工程及設計概念，更給大家

肯定以及鼓勵。 

    也非常謝謝每一位同學，為了準備比賽盡心盡力，更

犧牲睡眠不停的測試及摸索。每失敗一次，雖然增加些許

失望，但是大家越挫越勇，不停的推翻問題，找尋問題所

在，一一研究探索，將逐步將問題解決，呈現最好的給大

家看，也謝謝大家給予的鼓勵於肯定。這次比賽不在與成
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