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機器人簡介 

一部基本的自動化機器人組成不外乎是機械結構和電

子系統 2大部份，整個架構就類似於人，具有自我辨識和

控制的能力。 

我們的機器人整體的外觀造型的思考來源是參考一般

在工地常見的吊車，取球裝置的整體結構就和吊車的吊臂

一樣，差別只在於一般的吊車的油壓控制而我們的機器人

是改用氣壓控制， 至於底盤採用的是 3輪車的配置，以正

三角形的方式安裝，由於我們的左右 2輪是採用一般的兒

童用三輪車的輪子，所以如果光看底盤的驅動裝置有點像

是兒童用三輪車，製作得靈感是來至雲林常見的三輪運輸

車，因為這次的主題和雲林有關，而雲林是一個以農業為

主的地方，主要的工作運輸工具就是三輪車，所以我們以

符合主題的一些地方特色作為製作時的靈感。 

電子系統部主要還是控制整部機器人運作的 IC，在 IC

的使用上我們採用 Intel 公司 MSC-51 系列的 89S51，至於

軌跡修正原件則是選用 CNY70 光感測器，馬達正反轉的控

制電路則是使用達靈頓放大電路加上雙刀式繼電器，另外

為了加大馬達的功率輸出，我們還加裝 4 顆 SSR 又及一組

電壓調整電路來幫助增加穩定度和速度。 

 

設計概念 

在設計機器人時我們的主要理念是希望能夠以「最簡

單的方法，解決困難的問題」，由於比賽有重量和體積上的

限制，因此在整體結構的選材上我們是採用鋁為主要的製

作材料。 

由於比賽有時間的限制，在考慮到時間就是整場比賽

決勝的關鍵，而決定時間長短的關鍵因素就是速度，且又

必需兼具節省重量為原則，所以我們採用了 2 組減速直流

馬達來做為驅動裝置;取球裝置是以堅固且可配合場地的

需要調整各部份的長度、高度為主要的設計理念。 

電路的設計主要是以最簡化的電路為主，避免畫蛇添

足增加一些製作上的複雜度和除錯時的檢查時間，將各部

份功能的電路予以模組化，以便於零件的替換。 

 

機構設計 

我們的機器人主要結構分為底盤、手臂取球動作結構

2大部份，以下針對 3個部份各別介紹: 

1. 底盤設計:我們是用一般鋁門窗專用的鋁材，將它製成

長方形外框，這部份是我們機器人的基本雛形，並在

外框的中間加裝一塊透明的壓克力板製成機器人的底

盤，底盤的輪胎設計成一個正三角型的配置，左右 2

輪連接馬達為主要的驅動裝置，中間的輪子則是採用

一般的活動輪子，在馬達的使用上我們是採用2顆12V

的減速直流馬達，馬達的電源則是採用 1顆 6V4A 的機

車用來電池來供應電力(如圖 1)。 

 

圖 1:底盤結構圖 

2. 手臂取球結構:在設計時我們形狀和動作是參考一般
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工地的吊車，運用氣壓桿來控制伸縮和彎曲的動作，

並在前方裝置了 1個盒子作為取球系統，每組氣壓桿

後面再接一顆電磁閥用來和控制電路結合，由於我們

的手臂在執行彎曲的動作會有反震力(如圖 2~圖 5)，

因此在經過反覆的測試後，我們自行製作一個比較粗

的活動關節來吸收反震力增加穩定性(如圖 6)，一般

的球類遇到碰撞都會產生慣性滾動，因此我們為了必

免球又從盒中滾出，特別在前方做了一個類似倒勾的

裝置(如圖 7)。 

 

 

圖 2:手臂取球分解動作~1 

 

 

圖 3:手臂取球分解動作~2 

 

 

圖 4:手臂結構~1 

 

圖 5:手臂結構~2 

 

圖 6:關節特寫 
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圖 7:取球盒~倒勾特寫 

 

機電控制 

電路控制部份，主要是分成 2部份分別是主控制電路

和感測電路，控制電路的主要控制 IC 是 89S52 單晶片，感

測部份我們在製作上分成 2 個部份製作，第一部份是軌跡

感測電路主要使用感測的零件是 CNY70(圖 8)，為了清楚的

辨識CNY70的感測所以我們特別製作了8顆 LED 來幫助我

們辦識了解是哪一顆感測有反應，第二部份是碰撞感測電

路，主要使用的零件是 1顆 5V 的微動開關，至於在馬達電

路部份是使用2個9013構成達靈頓電路另外再接上1顆雙

刀式繼電器來控制馬達，振盪器部份則是使用一顆 12MHZ

的石英振盪器，另外為了增加電路的穩定度，我們製作一

顆重置開關來控制 IC(圖 9)。 

 

圖 8:CNY70 感測器 

 

圖 9:控制電路 

 

機器人成品 

 

圖 10:成品~1 

 

圖 11:成品~2 
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參賽感言 

這次能夠參加第一屆的 TDK 自動化機器人比賽大家都

感到很高興，因為這是一個很好的學習機會，也是對我們

能力的一種考驗。 

在還未參加這個比賽之前其實我們對機器人的觀念和

了解也僅只於在電視看到的一些比賽的轉播和從學校學到

的一些基本的知識，直到後來參加這個比賽才了解到一部

完整的機器人是如何的設計、如何的製作; 剛開始我們在

接觸這個比賽時，許多的東西幾乎都不了解，參考了許多

歷屆學長所製作的機器人及老師給我們的指導，從中去摸

索整個機械的運用及整合，雖然在過程中遇到許多的問

題，但是我們也都一一的克服，看著我們的機器人從雛形

的車體到一部完整的機器人，心裡有一種說不出的喜悅，

看著一切的努力終於有了成果，而且在參加比賽的過程中

也讓我們學習到團隊合作的重要，無形中也增加我們的專

業能力和知識。 

在比賽的過程中我們也看到許多外型特別、功能不同

的機器人，在和各校的經驗交流中也增加我們許多的見

識，雖然這次的比賽結果並不理想，但是大家都盡力了。  
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助，除了經費以外學校為了讓我們熟悉比賽的環境還特別

製作了一個模擬場地和舉辦校內賽，另外也有許多的廠商

老闆給予我們一些加工和製作上的建議及幫忙，最需要感

謝的是我們的指導老師 林正忠老師，他在此次的比賽中給

予我們相當多的幫助和指導，讓我們順利的解決許多的困
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賽的努力和用心，讓我們能夠順利的參加比賽。 
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