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機器人簡介 

    在我們的設計概念下，是以簡單而輕巧的原則作為我

們的設計基礎，在這個概念下，機器人的運行將可達到靈

活不失準確性，在我們的構想下，也不用另外設計抓球機

構，取球的方式也非常簡化。機器人由前面的五顆感測器

搭配PLC使它動作，主要是採取簡單化，所以只用五顆，

這樣，程式的編寫也比較簡單容易。感測器採用的是光學

感測器，這種感測器可以跟PLC相通，而且也可以調焦距，

最好用的是，他的光線不會跟其他的光線有反應，也就是

說，外來的光線或室內照明改變並不會影響它的感測，雖

然價格稍貴，但我們還是決定使用這種感測器。以兩輪的

方式做為驅動輪，採用兩個馬達前輪是利用輔助輪，使轉

彎不會受到阻力，於轉彎方面，方法是使兩個馬達的轉向

相反以達到轉彎的目的。 

以ＰＬＣ做為控制機構，取球方面是利用衝撞的原

理，再到達高山區時，驅動馬達之電壓切換至二十四伏特，

直接衝上高山區把球集入機體後直接把球托下來，再以一

百八十度轉身把球帶回去，機身下方有一擋板，使球停留

在機器人內不會到處亂滾。 

 

設計概念 

在研究這次競賽的場地及規則之後，剛開始的想法，

在出發區事先將車體的方向轉向於攻佔的高山區取球之後

再尋跡回到起始點，所以我們想要以小體積及速度快為目

標，由於我們的控制系統並不是使用單晶片來做控制，而

是使用PLC來做控制，所以在車體的體積上就比較沒辦法

趨向於小體積為主，不過講求穩，因此我們就把體積做些

提升，也因為體積變大了，怕會變的笨重所以速度還是有

希望可以以快、穩為主，以此為目標做設計，為目前的設

計大綱過程。 

 

機構設計 

我們的機器人大可分為三個部份 

第一部份是底盤 

在底盤的部份，我們想過很多的形狀，參考過許多東西，

最後還是決定採用四角形的骨架，搭配一些木板作為底

盤。這樣在修改機體方面，也不會太過複雜。骨架是利用

四條鋁條(如圖1 圖2)來做，採用鋁條的原因是，鋁條很

輕又很堅固。把兩個主動輪固定在鋁條上面，下方搭配木

板鎖上馬達(如圖3)，這樣的設計要修改也很方便。 

 

 

圖1：4條鋁條 

 

 

 

 

 

 

 

圖2：組合完成 
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圖3 馬達與輪子 

第二部份是抓球機構 

因為我們所設計的抓球方法是利用衝力把球集入機身體內

(如圖4)，於是我們就再底盤上做了一些改造，先量好球

的大小以後，設計一個檔板，使球吃進去後出不來，直接

就在機身下把球托回來。

 

圖4 吃球機構 

第三部份是零件擺設 

在方型的骨架上搭配木板大致上可分為上下層，下方就是

設置馬達和裝球機構，上面就是放置馬達驅動電路和電池

與ＰＬＣ之位置(如圖5)。 

 

圖5 配置 

機電控制 

由於我們對單晶片的程式都不是很熟，所以就決定使用 

PLC來做控制(如圖6)圖6中所使用的型號是屬於比較舊型

的，因為平常PLC是使用AC110伏特的電，而這次比賽是

為自動組，所以需要使用DC來做搭配，而目前國內並沒有

DC24伏特PLC的現貨，因此需要與日本來訂購，但是這樣

緩不濟急，所以才只用舊的型號，就是以感測器(如圖7)

搭配PLC來控制馬達來達到動作，PLC在程式書寫上的彈

性較大，有多工的特性可立即判斷目前機體所在的環境，

下達指令去控制馬達。 

 

圖6 PLC 

 

圖7 尋跡感測器 

機器人成品 

機器人成品如圖8∼圖11 

 

 

圖8 機器人整體圖1 
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圖9 機器人整體圖2 

 

圖10 機器人整體圖3 

 

圖11 製作成員 

 

參賽感言 

這次參加這個創思設計與製作競賽，我們本來抱著一

個躍躍欲試的心態來參加，在一開始的時候我們三個人一

直討論跟改良我們的想法，但是沒有比賽經驗的我們一開

始遇到設計上的瓶頸，幸好所幸後來有討論出機構的基本

雛型。 

早在之前就聽每位老師說過我們機械系在歷屆的創意

機器人製作競賽中都有著不錯的成績。這次參加比賽其實

並沒有想要得獎，只是想來學個經驗，因為這種經驗並不

是那麼容易就可以得到的，在這次的比賽中我們得到了很

多的經驗，也讓我們學習到團隊精神的重要，必境一個人

不是萬能的，在思考上是有限的，像有些偉人他們有時碰

到瓶頸時也都往往在一句不起眼的話而點開了。所以我們

在分工合作上，讓比較有構想的人讓我們的機器人變的更

好，讓可以書寫程式的人去實現，也必須要這樣才可以化

腐朽為神奇。 

在比賽的時候，說實在心情非常緊張，因為這次比賽

的類型與以前大不相同，在學校時我們只是簡簡單單的比

賽場地，所以很怕在比賽的時候會發生失誤，當我們看到

其他學校的機器人時，那時我們的心跳應該也有個1000

下吧。上場比賽的時候雖然只有第一場贏了，但是後面的

比賽只能說我們不是沒準備好而是對手太強了，只能飲

恨，本來想說可以拼看看有沒有個創意獎，因為我們機器

人的重頭戲就是要衝上坡，我們看了好多比賽，沒有看到

機器人是有上坡取球的，但是在這個時候我們的輪子已經

快壽終正寢，所以遲遲沒辦法正確的到達斜坡。不過我們

也學到很豐富的經驗。只能說如果還有機會，希望可以再

參加。 
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