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機器人簡介 

首先根據第十屆創思設計與製作競賽的主題及規則，

而規劃出下列之設計目標：（1）移動靈活、迅速。（2）最

短時間完成任務。（3）取球速度快且精確。（4）車體具有

一定的強度。 

這一次自動組的競賽主題，很容易與對方發生碰撞，

而且速度可說是影響勝負之一大關鍵點，所以我們選用重

量輕又不易變形的鋁材來加工製作，主材料以19*19*2mm、

19*19*3mm之L型鋁板，16*16*1mm方口鋁為主，每個固定點

都以M3、M4內六角螺絲及防滑尼帽固定。 

 

 
 
取球機構也是另一項重點，我們取球手臂的設計方向

是盡量以快速、簡單的機構。所以我們設計一組類似挖土

機的手臂再加以改良，使取球的速度、成功率增加。 

 

 

 

設計概念 

這次我們機器人的設計方向及靈感，完全來自題

目上所提到的高山區和平原區，機器人要從高山區取

球就好像挖土機在高山作業的模式。所以我們將整台

機器人的外觀設計成挖土機的樣式，在將取球手臂改

良，還有機器人身上集球槽的設計。 

經由反覆討論後，決定了五項主要機構：（1）主

體結構（2）取球機構（3）傳動機構(4) 電路設計。 

而設計這四種機構，仍然是以簡單、穩定、靈活

為大前提，且加入我們獨特的創意，希望能做出有別

於其他隊伍之機器人。 

 

 

機構設計 

此機器人大致分為三大機構，在此將逐一作為說明： 

＜1＞主體結構： 

我們為了機器人的防撞強度、直現行走的穩定性，我

們將車體作出一個長方體，每個角都抓垂直度並且以螺

絲、尼帽固定，作出堅固耐撞的車身。 
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＜2＞取球機構： 

取球手臂的作動方式分為兩個步驟；1.長臂是以兩個

培林座，並且在長臂下方穿上軸心做轉點，然後拉上強力

彈簧，當彈簧拉開就定位時在手臂最下方以插銷固定。插

銷以馬達拉動鋼絲來控制手臂放下的時機。 

 

 

 

 

 

2.短臂的功用是撥球到機器人的集球區中，短臂的位

置是在長臂的上方，也是製作一個轉點並且用插銷控制勾

球的時機，短臂的兩邊拉上橡皮筋作為勾球的拉力，當手

臂放下至快接近高山區平台時短臂的插銷上有一條固定長

度的 

鋼絲，鋼絲拉動插銷讓短臂將球勾下。 

 

 

 

 

＜3＞傳動機構： 

輪子傳動部份我們採用後輪傳動再以鍊輪帶動前輪，

使用鏈輪之原因是要讓機器人行走時的速度、靈活度、及

穩定性增加，鏈條也不會因輪子與地板摩擦時而容易產生

鬆脫，並且使用鏈條驅動速比正確，也可使機器人前進時，

馬達的負荷不會因車身重量影響太多。傳動功率大，鬆邊

張力為零時，故有效扭力增大，所以傳動效率高。當使用

鏈條時，首先注意鏈條長度與鏈輪配合的鬆緊配合，否則
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會產生噪音，機器人行走時也會不順暢 。 

 

 

輪軸的加工也是需要精準度，如果稍微有偏心那車子

行走起來可能就會偏向。前輪也要在製作培林座來放置輪

軸。 

 

 

 

＜4＞電路設計 

1.此次ＴＤＫ全國大賽採用的單晶片為義隆公司所製

造的EM78447。義隆電子公司所研發設計的CMOS架構八位元

單晶片控制器。由於它的可靠度高、故障率低、電路簡單，

成本低廉，發展工具齊備的單晶片控制器。 

 

EM78447 

2.電源電路用了兩組電源（一個 12V 一個 5V），輸入

7V 直流電經由穩壓濾波後得到 5V，而 12V 是直接連接 12V

電池。12V 的電源是給馬達、手臂電路用的，5V 是給 CPU、

感測器和 LED。穩壓 IC 可以相當有效的減低成本，減小

佔用的空間。三端 IC 穩壓器是非常容易使用的電子元

件。我們所使用的穩壓 IC 7805 有三隻接腳：IN、OUT、

GND。分別接到輸入、輸出及地線。輸出的電壓固定為+5 V。 

 

穩壓電路 

 

3.感測器電路 

場地中有黑色膠袋和白色膠帶可供車子辨識以供車子

行走。故使用了顏色感測器以方便辨識，動作原理為： 

(1) +5V 經由限流電阻 330 歐姆限制電流後，供應 LED 穩

定電流，可穩定且持續地發出紅外線不可見光。 

(2) 當 CNY70 前放置一反射物，如白色的反光板，LED 所

發射的不可見光，經反射物反射至光電晶體接收，此

時光電晶體飽和，阻抗小，電壓接近+5V，接下來再經

由史密特反相觸發器 4584 處理後，輸出電壓等於零，

LED不亮。 

(3) 當 CNY70 前未放置反射物，則紅外線 LED 所發射的不

可見光無法有效反射至光電晶體，因此光電晶體截止

呈現高阻抗，使電壓接近零，再經由史密特反相觸發

IC4584 處理後，輸出電壓等於 5V，LED亮。 

 

 
感測器電路 
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4. 馬達驅動電路 

馬達驅動的馬達電路這是利用ST的VNH3SP30 晶片所

設計的馬達驅動電路，精簡小型的尺寸，包括電流上升

(pull-up)，電流限制(current limiting)以及FET電池反

向保護等功能。唯一需要的就是，使用其搭控制器或微處

理器，來控制H-Bridge的ON/OFF，這樣就可以達到馬達控

制的目。 

 

 

VNH3SP30 工作模式 

機電控制 

1.由於所採用的是自動控制，採用了感測器以作路線

的判斷，電路中加上可變電阻，以調整感測器對顏色的靈

敏度，在感測器旁加上 LED 燈，做較精準的判別，並在電

路板上是使用活頁的方式，加上滾輪，以防止場地的不平。 

 

感測器電路板 

2.馬達的控制是採用馬達驅動電路，利用單晶片輸出

電壓控制馬達正轉、反轉和停止，使用 5V 控制馬達電路，

輸出 12V 給馬達，馬達是使用高轉速和高扭力的馬達，以

承受較重的機體，故 12V 的電源是使用較大電流，才能讓

馬達正常的轉動。 

 

馬達驅動電路 

3.取球機構是當微動開關觸碰到高山區的陡坡時，會

將訊號傳送至 CPU，CPU 會驅動繼電器使馬達轉動作手臂取

球動作。 

 
微動開關 

4.在車上加入了緊急停止鈕，以防止車子在行徑時出

差錯能方便的將車子停止。 

 
停止按鈕 

5.作不同路徑選擇時，使用了按鍵配合 CPU 裡的程

式，按鍵是利用觸發式以傳送電壓給 CPU，並且各個按鍵

都有 LED 燈，以方便視察。 

 

按鍵 

有了以上的裝置配合程式的撰寫，使能控制車子。 

機器人成品 
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參賽感言 

以前從來沒有做過機器人，還蠻好奇機器人是怎麼做

出來的，經過幾次的和同學討論，決定參加此次 TDK 全國

大賽，和全國一起比賽。 

一開始進入製作機器人還蠻陌生的，最初什麼都不

懂，從一步一步的翻閱書籍和研究，材料的無到有，到設

計的改良至一個成體，經過了很多很多的時間，費了很多

心思在裡面。 

在製作的過程中真的很辛苦，有時遇到問題也不知道

怎麼解決，也有時為了趕快完成而熬夜到天亮，不過努力

的過程雖然是很艱辛的，但最後的成功卻是連言語都無法

完整的表達出內心的喜悅。 

感謝詞 

感謝 TDK 和教育部舉辦創思設計與製作競賽，更感謝

我們的母校『明新科技大學』的支持和栽培，將我們所學

的應用在機器人上，感謝指導老師顏培仁和畢業的學長回

來幫我們尋找問題的所在。 
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