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機器人簡介 

  本組的機器人以大量取球、自動辨球為策略，機器人

有三個球道，可以同時收入十五顆球。同時配合速度，無

須辨球即可利用射球機制快速進球。此外，機構運動中將

可進行第二次收球，利用辨球機制，把我方的球保留供射

門用，並將非我方的球排出。本作品之射門係是利用發球

機原理，可以連續發球；而機構運動之驅動則採用履帶，

原因是怕擊球時機器人會滑動，履帶設計可提供防滑用。

本作品之最大特色是全部用馬達和繼電器驅動，操作簡單

反應迅速。 

設計概念 

本作品之機器人分為九個部分：骨架、儲球球道、

送球機構、擊球機構、行動機構、舉臂、辨識顏色電路、

控制電路。其設計概念具有以下三項特色： 

1. 材質輕盈堅固 

2. 行動敏捷迅速 

3. 操控簡單靈活 

機構設計 

（1）底盤： 

我們使用的是 80cm x 100cm，5mm 厚的壓克力當

底盤，它質量輕、可塑性高、切割容易，我們先以手持線

鋸機切割出我們要的雛型，而在加工鑽孔的過程中容易因

用力過度造成壓克力  碎裂需要很小心的施力。圖一為施

工切割的情形。 

 

圖一、底盤切割之情形 

（2）骨架： 

L型的角鋁焊接結合而成的骨架能耐的起比賽時的

撞擊，也是裝置舉臂和行動等機構的地方。因此本作品使

用如圖二之骨架來支撐機構各部。 

 

圖二、機構的骨架圖 

（3）儲球球道： 

以 10cm x 100cm，1mm 厚的鋁片製作而成，利用

它質量輕、彎曲容易、有些許延展性，用板金的方式以人

力用鐵鎚敲出需要的形狀後，和儲球槽的球道間隔距離一

樣固定在壓克力板上，用來接住從球道滑落的木球。圖三

說明球道製作之過程，圖四則是完成之結果。 



第九屆全國創思設計與製作競賽論文集 

中華民國九十四年十月七日至九日                        臺灣‧雲林   國立雲林科技大學 

 

 
2

  

圖三、儲球球道之製作過程圖 

 

圖四、儲球球道完成之情形 

（4）送球機構： 

這是此機器人的重點機構之ㄧ，送球機制（如圖五

所示）將以輸送帶的方式帶球前進，輸送帶的橡膠材質需

要適當的抓球摩擦力，及連接馬達的主動輪和被動輪組成

的機構。 

 

圖五、送球機構之製作完成圖 

（5）擊球機構： 

擊球機構係參考發球機原理，可以高轉速馬達配合

抓球力強的轉輪將木球擊出。圖六是擊球機構之馬達圖。 

 

圖六、擊球機構之馬達圖 

（6）行動機構： 

機器人之行動快速固然重要，但考慮到操作者的反

應速度及操控和煞車的因素，我們選用的是以如圖七之直

流馬達動力配合圖八之履帶前進。 

  

圖七、運動驅動之直流馬達 

 

圖八、機構運動之履帶 

（7）舉臂機制： 

機器人的舉臂機制如圖九所示，由鋁條接成像叉子

形狀，左右兩邊各ㄧ支，可以平均的施力舉起擋球的不鏽

鋼管，而舉臂的力量由馬達旋轉直接帶動。 
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圖九、舉臂機制之分解圖 

（8）辨識顏色電路： 

此部分是第二階段收球動作的判斷依據，利用顏色

感測器與放大器進行電路設計（如圖十），當感測到特定顏

色即可送出訊號給繼電器，控制排球閘門馬達，可將不需

要顏色的球排出機構之外（如圖十一、十二）。 

 

  

圖十、辨色感測電路 

 

圖十一、辨球機制之完成電路圖 

 

圖十二、辨球機制實際裝在機器人之情形 

（9）控制電路： 

我們在機構的骨架上架設另一個平台來放置配電

盤，在控制電路設計中，因為在機械上會用角鋁來限制馬

達的轉動範圍，所以不需要用8051來控制，而馬達的正反

轉是使用繼電器來控制，如圖十三、十四所示。在整體的

控制電路中，原本也是考慮到是否要分24v和12v還分別驅

動路馬達，後來為了方便使用，統一使用24v來控制電路,

然後使用減速器來微調馬達的轉速。圖十五為實際控制操

作盤之俯視圖。 

 

圖十三、繼電器控制配置情形 

 

圖十四、繼電器控制配置情形之側視圖 
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圖十五、控制盤的俯視圖 

機電控制 

在機電控制方面，大部分都是 24V 馬達加上繼電器

的電路，利用繼電器控制機器的動作。整個控制電路，控

制著 12 個馬達。其中有行進電路、檔板電路、輸送帶電路、

擊球跟排球電路。行進電路有兩個 24V 的馬達，如圖七。

兩個電路是分開的，以便可以左右轉彎。檔板電路跟行進

電路差不多，只是前後檔板都是同步的。輸送帶電路很簡

單，接電源跟開關就好。擊球跟排球電路必須配合辨球電

路，分辨紅綠球，把要的球擊出，不要的球排出。 

控制電路中，因為在機械上會用角鐵來設定馬達的

轉動範圍，所以不需要用 8051 來控制，是使用繼電器來控

制馬達的正反轉。在整體的控制電路中，原本也是考慮到

是否要分 24v 和 12v 還分別驅動電路馬達，後來為了方便

使用，統一使用 24v 來控制電路，然後使用減速器來微調

馬達的轉速。在控制設計上原本採用半自動方式來操作，

以減少操作者的操作複雜度，但在實體的上有了些許修改

加上怕臨場比賽怕會出現超乎預想的意外發生，所以改回

最基本的手動控制。 

機器人成品 

機器人的成品如圖十六所示，其中未舉起舉桿之高

度約為 75 公分，機器人之身長約為 95 公分，寬度約為 93

公分，重量經減輕後約 29 公斤。運動控制尚稱順暢，辨

球機構動作正確且完整，唯因用履帶帶動，運動速度不算

快，但尚稱穩定。此外，操控性尚可，操縱者練習夠熟練

的情況下，操控的準確度可提高不少。而射球機制的射球

力道有兩段，強的那段擊球力道不小，需要進攻一分及兩

分之情況可以用之。 

 

圖十六、機構完成之實際情形 

參賽感言 

參加創思設計的比賽原本是抱著一定要拿獎的決心

參加這個比賽，不想辜負眾人的期望和自己的抱負，雖然

比賽沒我們所期望的結果，不過在製作的過程中遭遇重重

困難與挫折，我們還是一一克服了，也學到一些知識，還

有組員在一旁的合作與相互支持，我們會更加茁壯的。 

此次機器人的製作，感測器的部分比較麻煩的地方

都是在最後驅動開關的地方，這個部分修改了很多次，也

吃了很多苦頭，因為板子一直要重洗，也多虧了其他實驗

室同學的幫忙才能夠順利完成，一直到電路完成測試成

功，已經距離比賽剩下一點點時間了，雖然這次比賽成績

不如預期，但是這過程中，也學到了很多東西，很辛苦也

很滿足。 

一山還有一山高，強中自有強中手。技不如人，輸

了也怨不得別人。努立奮鬥了好幾個月，當中讓我們了解

到團隊合作的重要性，雖然結果不如預期的好，但至少我

們努力過，期待下次能在與各個實力堅強的隊伍較量。經

過這一次的比賽之後,我們所得到的經驗並不是用金錢可

以衡量的。 
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感謝詞 

感謝大會舉辦這次活動，讓我們有發揮自已才能的

機會，也感謝學校給我們的資源，讓我們無後顧之憂完成

機器人，感謝謝銘原老師及組員一起討論、熬夜共同完成

這次機器人的製作，大家都很用心做機器人，每一個人都

很辛苦，但是大家都走過這一段路，這是一段美好的回憶。

最後在謝謝每一個幫助過我們的人，謝謝大家。 
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