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 學校名稱/隊名：中華技術學院∕無言以隊　　隊伍barcode：102141

劉漢平 教師

        主要研究領域為韌體、軟體撰寫、數位電路設計、
PLD、DSP應用。對於本次專題製作，提供機構設計、電子電
路系統及戰略方面之建議。將物理與電子學理論融入機構實
作當中，指導學生如何把創意與巧思融入其中。

隊長：組員分配工作、監督組員製作進度、主控程式撰寫、
定位系統程式撰寫、參與機器人製作構思、支援各電路檢修
工作、專題報告撰寫以及隨時向老師報告製作流程。

隊員：負責整體機構規劃設計、材料採購加工、全車電機配



線、尋找相關店面(如鋁條店、齒輪店、電子材料行…等)地
點、機構功能測試、拍照攝影記錄。

隊員：負責掌管隊伍經費動向，機器人本體所有電子零件列
表採購、電路板佈線規劃及焊接，後續電路故障排除、備份
電路製作，機器人試跑攝影與紀錄等。

隊員：機體控制程式撰寫、動力控制設計及參數校調、光感
測器控制陣列設計及優化、支援動力電子零件規劃採購、動
力機構測試、書面報告排版撰寫。

機器人特色

        『移動速度快、取球命中率極高』是魔爪飛狐的設計主軸。大量使用鋁質材料加工，
製作出重量輕且維修簡易的機構，以實現我們所預期的細部動作。機構上為了符合「方便
快速拆裝」，採用模組化設計。

        使用簡潔的構造來達成車體機構，車身設計成長方體骨架以達到最大承載量。車身高
度設計成與高山區平台等高，使取球步驟簡單化。後方有二大尺寸高扭力減速馬達作為主



動力。取球裝置利用DC直流減速馬達搭配輕便型滑軌。伸長後再用取球鈀將球刮下，緊
接著利用扇型收球裝置將球固定帶回。

        底盤設計以簡潔、穩固、重量輕為原則。材料方面以『L』和『I』型鋁條為主。經過
多次開會決議，最後定案採用樓梯型設計，以螺絲左右對稱固定。一方面達到我們所要求
的規格，另一方面大幅節省製作上所花費的時間。

　    智慧型機器人控制是採用三顆8051，分別為主控IC、定位IC、動力IC。定位IC主要只
讀取羅盤資料換成方位。主控IC主要控制微動開關與手臂動作並隨時讀取定位IC的方位資
料，依據剛才的狀態下達對動力IC的命令。而動力IC只控制尋跡感測與馬達速度。

        馬達控制是使用PWM(波寬調變)的方式來達到控制功率的效用，藉以控制車子的加減
速及解決兩馬達之間的速差問題。採用8051單晶片來產生PWM的波型，利用中斷的累加
方式來控制目前的速度，而車體行進方面有利用感測器來作為黑線的辨識。定位部分是用
數位羅盤讀取絕對座標，以辨別自身方位與目標方位。

        參加創思競賽使大家學習到許多電子科以外的專業知識，從討論設計、採購加工、組
裝、故障排除，使我們了解溝通、團結、合作的重要。有時候為了意見分歧而吵，但當討
論結果出來時，很有成就感，有時甚至沒回家，住在學校，趕快把腦中構思化為實體，經
一次次改良，當整台車體成品完成時，心中的成就感真是無法用言語所形容。

在此要感謝劉老師漢平；開著車帶我們到雲林，最後一晚大家努力將車子軟硬體強化，甚
至借用飯店場地進行最後測試並實測定位系統，結果雖不是最好，但也算方向正確，不過
天不從人願，比賽當天車子發生不明原因錯誤，頓時失去了方向，知道是定位出了問題，
卻又摸不著頭緒，比賽時間緊迫，倉促的修改程式終究無法挽回，定位是這場比賽的主
角，沒了定位等於沒了靈魂，沒讓它在比賽中稱王，真是可惜，我們自認構思與架構是最
完美無缺的，但突發狀況豈能是我們能掌握，只能說我們測試的太少，不過這場比賽卻是
給了我們很好的經驗。


