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楊文和 

專長為自動控制、機電整合、微處理 機。
在整個競賽製作過程中，不時提供構想之

方向，並指導學生設計製作的實務技巧。
對控制程式的架構建立及修正亦助益甚
多。 

 

陳子超 

組 長：負責小組行政工作、採購及總務，
技術上偏向機構設計，主要負責整體機構
設計，取球構設計、現場加工等。 



 

林坤正 

組 員：負責繪圖、工作日誌及書面報告之
零件/組合圖繪製。技術上偏向電氣方面，
如電路設計、電路焊接、維修等。 

機器人特色 

概說 

  整個機器人實體 主要可分為取球機構、底盤、及控制電路三部份。機器人
的整體設計，主要以達成下列兩個取球策略為出發點： 

        1. 考量到種子色球是放置於取球平台的固定位置，故取球策略，是嚐試調
整機器人的取球位置，對準置球位置的方向再取球。 

        2. 競賽場地取球、置球的位置都在軌道內側，因此讓機器人行進時，大幅
偏內側行走，使取球機構的機械臂不用延伸很長便可到達取球位置。 

 

機構 

  機器人取球機構 模組是一四連桿機構，取球時向後傾斜，並利用一個滑動
撥桿讓球滾入上方連桿的儲存空間。在放球時，驅動四連桿讓上方連桿作則向前
傾斜，讓球靠本身重力滾入 置球箱內。整個四連桿運動平面是橫向，與行進方
向垂直，故機器人在取球及置球時，並不需改變行進方向，只要對正方向即可。

取球機構模組並不是直接固定在底 盤上，而是用一平板當座面，整個座面再固
定於底盤上。如此，在製作的過程中，可與底盤分開並行製作。比賽時，將座面
水平旋轉 180 ﾟ，很快可改變側取球。 

 



底盤 

  機器人取球機構 模組是一四連桿機構，取球時向後傾斜，並利用一個滑動

撥桿讓球滾入上方連桿的儲存空間。在放球時，驅動四連桿讓上方連桿作則向前
傾斜，讓球靠本身重力滾入 置球箱內。整個四連桿運動平面是橫向，與行進方
向垂直，故機器人在取球及置球時，並不需改變行進方向，只要對正方向即可。
取球機構模組並不是直接固定在底 盤上，而是用一平板當座面，整個座面再固
定於底盤上。如此，在製作的過程中，可與底盤分開並行製作。比賽時，將座面
水平旋轉 180 ﾟ，很快可改變側取球。 

 

控制   

        機器人取球機構模組是一四連桿機構，取球時向後傾 斜，並利用一個滑
動撥桿讓球滾入上方連桿的儲存空間。在放球時，驅動四連桿讓上方連桿作則向
前傾斜，讓球靠本身重力滾入置球箱內。整個四連桿運動平面是橫 向，與行進
方向垂直，故機器人在取球及置球時，並不需改變行進方向，只要對正方向即可。
取球機構模組並不是直接固定在底盤上，而是用一平板當座面，整個座 面再固

定於底盤上。如此，在製作的過程中，可與底盤分開並行製作。比賽時，將座面
水平旋轉 180 ﾟ，很快可改變側取球。 

 

機電 

        機器人的動作，是利用 8051 微控制器根據 CNY70 光電開關的訊號，控
制左前輪、右前輪、機械臂及滑動撥桿四顆馬達來完成。驅動馬達採用直流馬達，

由 8051 連接驅動 IC 驅動。 

 

其他 

        本機器人的連桿機構採用塑膠方管製作，儲球筒則是 用寶特瓶剪製而成，
使重量大幅減輕。 



 

參賽心得 

從實際的製作的過程 中，經過不斷的修正原來的構想，也修正自己的考量方式。
回顧這一段投注心力的時光，不只付出，也有收穫：不只是因必須不斷地再充實
學習，以補不足；更因為 實際動手製作，讓心裏有一份踏實。 

 

 

 


