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機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

中州資工-機器人的特色主要為:輕量化、車身尺寸

小、結構簡單、可調間距式 SENSOR、轉向靈敏以及使用

FPGA/CPLD 來做控制電路。 

為了因應比賽的規則，所以盡量的將車體重量減輕，

也讓馬達的負荷減少，因此車身皆是使用鋁材所構成，不

僅強度夠，而且重量輕。 

底盤的尺寸為 59 * 35 cm，也是盡量的將車身的尺寸

縮小，寬度本來是可以再小一些的，但因為我們是採用可

調距的紅外線 SENSOR(圖 1)，為了讓 SENSOR 之間的距

離不要太近，以求更好的靈敏度，所以又比我們原本的設

計加寬了一些。 

結構的部分，我們是採用兩個輪子的設計(圖 2).，不

僅在電路的設計上，比較不會複雜，也可以減輕重量，不

需要用太多顆電池就可以有較快的速度，更何況電池是主

要的車身重量來源；兩個輪子的設計，在轉向方面來說，

具有比較好的靈敏度與操控性。 

而 FPGA/CPLD 的特色有：程式修改較為容易、燒錄

簡單、輸入及輸出 I/O 接點多、反應速度與靈敏度比 8051

快很多等等。 

 

圖 1. 可調距紅外線感測器 

 
圖 2. 兩個輪子分別位於車身左右邊之中心 

 

設計概念設計概念設計概念設計概念 

因為這是一場創意設計競賽，因此我們主要的設計方

向，就是使用簡單易行的機構，再加上我們自己的創意，

來達到比賽的規範與需求。 

簡單的機構，不僅能夠減少車體重量與複雜度，對於

程式的設計也較為容易，因為我們是資訊工程系學生，對

於機構方面並非專家，因此盡量使用簡易的機構設計，而

複雜的動作要求則以程式設計來取代，並觀察生活週遭的

物品及一些日常機構來獲得靈感，再加以融入之後，便能

應用在機器人上。 

 

機構設計機構設計機構設計機構設計 

機器人的結構部分，為了減輕車體重量，所以採用鋁

材為主要材料(圖 2)，機器人的底盤形狀做成長方形(圖 3)，

左右兩邊各一個輪子，位於車身的中心，輪子是使用兒童

車所用的塑膠輪(圖 4)，並以兒童車用馬達加上 12V 直流

馬達來驅動(圖 5)，再將止滑墊包覆在輪子外緣以增加抓地

力磨擦力(圖 6)，因為使用兩個輪子的設計，所以在車體的

後方又加上一顆萬向輔助輪(圖 7)，來維持車身的平衡。 
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取球機構的部分，是使用一圓形的壓克力板(圖 8)，將

手臂固定於壓克力板的最外端，再使用馬達來轉動壓克力

板，就能使手臂作動並完成取球的動作。手臂部分則是將

一片長方型的中空隔板固定在最前端(圖 9)，並在下方黏上

防滑墊，以磨擦力及下壓力來將高山區上的球撥下，前方

則以防滑墊、中空板及雙面膠來做一個緩衝的裝置，並加

上微動開關，在車體頂到高山區的時候，就會讓手臂做動，

而前方也加裝了兩個輔助輪，是為了讓車體能夠在取到球

之後，順利的做出原地迴轉的動作 (圖 10)，(圖 11)為車體

組合完成的全貌。 

 

 
圖 2.鋁材為主要材料 

 
圖 3.車子的底盤為長方形 

 

圖 4.兒童車用塑膠輪 

 
圖 5.兒童車用馬達及 12V 直流馬達 

 
圖 6.輪子上包覆止滑墊增加抓地力

 
圖 7.使用萬向滾輪做為輔助輪 

 



第十屆全國創思設計與製作競賽論文集 

中華民國九十五年十月七日至九日                        臺灣‧雲林   國立雲林科技大學 

 

 

3 

圖 8. 馬達固定在圓形壓克力板中心 

 

圖 9.手臂前端加上中空板並黏上止滑墊 

 

圖 10.前方高山區感應裝置與兩側的補助輪 

 

機電控制機電控制機電控制機電控制 

中州資工-機器人使用 CPLD (圖 11)來控制全部電路，

輸出端的馬達驅動板(圖 12)控制兩顆驅動輪用的 12V 直流

馬達，供電的部分由一顆 12V 電池所供應，負責轉動取球

手臂的馬達也是使用同一顆電池供電。 

另外在輸入端，由 7 顆 CNY70 紅外線感測器(圖 13)

來做方向修正及轉彎的工作，並由感測控制電路(圖 14)來

判斷其狀態，總開關(圖 15)的部分則是使用了三顆繼電

器，以達到同時供電的效果。 

另外第二顆電池則用來供應所有的電路驅動板，包括

CPLD、馬達驅動板、感測控制電路等，把馬達與電路板的

電源分開，才不至於干擾 CPLD 運作及感測器的輸出狀

態。  

圖 11.CPLD 控制電路板 

 
圖 12.馬達驅動控制電路 

 
圖 13.可調式 CNY70 紅外線感測器 

 
圖 14.感測控制電路 
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圖 15 三組電源總開關 

 

機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品 

 
圖 13.車體完成全貌 

 

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言 

由於第一次參加這類的活動比賽,所以總是很多事,不

盡人意,製作期間,組員間常有小摩擦,各有各的想法,最後還

是排除萬難的解決,這項活動另一項注重的,也就是團隊合

作,培養隊員們間的默契,我們算是很成功的,比賽沒得名,倒

是其次,反而沒得名讓我們學的更多東西,看看別人的機構,

別人的跑法,更是讓我們大開眼界,這些便是無價的寶,都要

自己去體會才得的到的知識。 

 

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞 

首先感謝教育部、雲林科技大學以及財團法人TDK 文

教基金會的贊助，才得以舉辦這次的第十屆創思設計與製

作競賽。 

我們從以前的什麼都不懂，到整台機器的成型也花了

不少的精神與耐心去製作，當然我們有好幾次有放棄的念

頭，可是在中州技術學院全體老師與同學的鼓勵下，讓我

們打消了放棄的念頭，或許是這樣的緣故，讓我們從不斷

的失敗及瓶頸中，來找出真正的原因，並想辦法去克服與

突破。 

另外也很感謝財團法人TDK 文教基金會，如果沒有它

們熱心的贊助與支持，我們就沒有這個好機會能夠去發揮

自身的創意，以及將所學過的知識和理論應用在實作方面

上，感覺就像是上了一門很重要的實習課。在這些過程中，

我們體會了一些平常學校沒教的事，像團隊之間的互助合

作及溝通是很重要的，可以增加工作的效率，大家也有要

共同的目標及決心，才能夠做出最好的成品。 

最後要非常感謝我們的指導老師：王仁昭老師，要不

是他不眠不休的細心指導我們，我們才有今天優異的表

現，及系上老師們的極力支持，老師謝謝你們。 
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