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機器人簡介 

創斯設計競賽，成功培育學生創新思維，我們從中學

得不少寶貴的知識。 

 從收球到投球，每個環節緊緊相扣。大量收球，再

將球取間隔，逐一辨球，順序投籃，甚至以砲台迫使對手

犯規出局，等等的機構和戰術考量都是小螺絲，建構出機

器人的雛形。 

我們選用吸音棉，以期大量收球，再用輸送帶將球排

列依序辨球，有一定的數量之後，才能有更靈活的戰術考

量，但這些種種的想法全構築在一個基本因素上，那就是

可靠度與順暢度；越是可靠越是順暢，機器人就越是趨於

完整，實力才能有更大的揮撒空間！ 

 

設計概念 

我們將機器人分為底架、收球機構、送球流道、球類

辨識、機器手臂等五大模組，分別建構模組的目的在於快

速維修與除錯，同時也能將組員們的人力作最有效的運用。 

底架主要的功能在於跨越障礙以及承載機器人的重量，因

此在強度上的考量就很重要了。 

   

收球機構主要的功能是大量取球，並且球載機構中能順利

收到球箱，不打滑或收不起來等，因此，吸音棉與貝版間

的距離以及吸音棉繃緊的程度就是以實驗來取得最佳化

了。 

 

    送球流道主要的功能就是將球取間隔，使球能逐一進

入辨球系統，進行辨色的動作，如何不使球卡住，而順利

取間隔呢？我們採用保麗龍來作取間隔的動作。 

  

    球類辨識可以帶來很大的便利性，也能省略因人為而

產生的疏忽。原理是利用sensor因不同顏色反射出不同的

波長感應出不同的電壓大小，再利用SVR靈敏電阻作電壓值

大小的微調，調整完畢後，利用程式作 3 取 2的判別，在

利用繼電器作電源的切換，即可作出判別球種的動作了。 

   

 機器手臂的優點是送球準確，可避免被對手干擾阻

擋，好處不少，但缺點是重量也很可觀，再者，當我們加

壓的時候，必須注意馬達心軸是否能承受，所以心軸鑽孔

的時候要盡量鑽在中心不位，固鎖的螺絲直徑不宜超過

3mm。在比賽前也因該要多加工幾顆馬達，在馬達心軸斷裂
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時能夠快速更換，機器手臂也要以能快拆快修為原則，否

則一但出事，就很難挽回了。 

  

  

  

機構設計 

跨跨跨   越越越   障障障   礙礙礙：：：   

底架設計方面，我們著重在重量的配置上，在多方嘗

試並製作模型加以實地操作後，我們外型上也有不少改

變，得到的結論就是重心位置安排的越好越有助於跨越障

礙，如果重心位置能壓低的話，更是有相輔相成的效果。 

在下圖中，可以清楚的看出，我們利用收球機構的尺

寸和重量減輕，以及球箱由上下兩層改為左右兩邊，這箱

動作有效的壓低了重心，解決了跨越障礙時會傾倒的問

題，再者，我們同時把機器手臂的位置由左側改為置中，

使整體更為平衡。 

模型在跨越障礙時，底架很容易產生變形撓曲，這是

由於底架的行架結構不是真正的 3D 架構，在撓曲變形後，

我們發現這是很難彌補的缺點，因為早先設計時，底架的

行架結構應力分配設計不夠完整，我們在第三代的原型機

中，作了很多的嘗試與補強，情形也有改善，學到了經驗，

相信下次會更好。 

跨越障礙的動力源-皮帶也很重要，並不是雙面齒的皮

帶一定比單面齒的皮帶效果好，這要看木樁表面狀況和油

漆種類來決定，此次比賽來說，假如要選用雙面齒皮帶的

話，pitch 要選用較大的，拉大齒跟齒之間的距離，比較

容易將齒扣在木樁上，達到止滑的目的，再者，雙面齒的

皮帶比單面齒的皮帶貴很多，假如預算不夠的話，字型在

皮帶表面製作粗操物也是很實用的方式，以我們來說，我

們在皮帶表面用熱熔膠作了蠻大的齒，效果也不錯唷！ 

   

  

收收收   球球球：：： 

收球機構的轉速以及吸音棉與背板的距離，影響收球

效率。假如預算足夠的話，最好能購買體積小扭矩大速度

快的馬達，在以鏈輪，以大傳小來放提高收吸音棉的轉速，

當然囉，這是最理想的境界啦！並不是大家都這樣有錢，

所以我們還是乖乖的選用轉速高得馬達，在以鏈輪放大扭

矩，如此一來會犧牲一些速度，但兩全相害取其輕，只要

轉速還在可接受的範圍內都是很好的設計。 

    球量的大小其實也不避免強因為球量越大跨越障礙就

越吃力，馬達負荷越重的時候電流量也就越大，對電池的

續航力而言也是一大考驗。我們實際量測的結果，單顆驅

動輪馬達在跨越障礙時最大電流量高達 5Ahr，所以想能跑

完整場的比賽，電瓶也要小心選擇。 

  

投投投   球球球：：：   

   我們選用機器手臂做為投球的方式，投球畢竟還是穩

定性比較重要，但重量賴來的問題也不少，例如關節會有
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強度的問題，因為整個手臂的重量都集中在關節處，就像

職業棒球的投手，投完整場比賽後，手臂也會不適是一樣

的意思，機器手臂升直或收回，全靠兩個關節支撐，所以

在製作關節時，我們也是過不同的型式與尺寸的關節，關

節處也變形過，可說是吃足了苦頭，後來我們決定採用過

度設計的型式，因為大尺寸對安裝固定來說可以省去很多

麻煩，而且也能確保不會變形或破壞。 

    投球的速度可以四段旋扭作不同的電壓調整，可以在

馬達心軸能負荷的範圍內做加壓的動作，節省不少時間，

但馬達的情形就要注意了，加壓會使馬達主體部分發熱或

燒掉馬達內的電阻，但這些都是能救的，最怕的就是心軸

斷裂，在模型測試時也發生不少次，所以鑽心軸中心孔的

時候就要多加注意了，而且最好能多加工幾顆馬達方便在

比賽出狀況時作維修。 

    手臂與整體的配重視最重要的部分，手臂升直時產生

的動能很可觀，升直後因重心位置產生的 moment 也很容易

使機器人翻車，配重方面，靈活應用電瓶的重量是很好的

選擇，三顆電瓶的重量超過兩公斤，對平衡配重而言應該

是足夠的。 

  

  

 

機電控制 

機構的穩定性與受控制的程度，全看機構設計的好壞

了，在此單就控制來作說明。 

在比賽中，難免有時需要更快的速度來完成動作，以

期達到節省時間的目的，所以我們用機械式的旋轉開關來

作電壓值得轉換，但值得一提的是馬達耐用的程度，也可

以拿一顆二手的馬達來作極限測試，當然這樣的做法有點

暴殄天物，但是讓它來成就更大的成功與收穫，相信是值

得的！ 

    假如想要更高級的電壓控制，讓我們操作機器人就訪

若再開車採油門般的話，就用電位計吧，電位計加上微電

腦單晶片可達到電壓無段控制的驚人效果，但電路越複雜

比賽需要的準備就越多，能省則省囉，再說比賽初差錯的

時候，能夠快速的排除障礙式設計機器人的重要考量，但 

電路板初差錯，通常來說是回天乏術的呢！ 

電力的傳輸對一般機械系的學生而言是天大的惡夢，

但其實在不要求角度定位的情況下，救單純控制馬達正逆

轉其實在簡單不過了；下圖一中下方兩顆黑黑的東西是雙

邊自返的 switch，雖然這種開關很貴，但是在比賽的時候

帶來的方便性是相對很高的。 

除此之外，電路板及控制合的清潔相當重要，萬一不

小心把工廠裡面的鋁屑等等金屬掉入控制盒中造成短路的

話，那一切就化為烏有囉！如果可以的話，控制盒最好還

是選用有蓋式的，避免雜物掉入。 

用膩簡單的雙邊自返 SWITCH，我們也來用搖桿增加娛

樂性吧！假如不會組合語言也沒關係；可以用 74 系列 IC

中的 XOR 與 OR 兩種邏輯閘描述出我們需要的邏輯，但是在

此就不多作說明。 

搖桿的硬體部分線路尚未完成，從圖四中可看出輸入

的針腳並未焊上電路板，輸出部分有先用 LED 代替輸出。 

此外，89C51 單晶片工作電壓是 5V，而一般機器人用的電

瓶則是 12V 以上，所以需要 78 系列的電晶體將電壓降至

5V，但記得加上散熱鰭片，因為多餘的電壓都會轉換為熱

能。假如一次把電壓從 12V 降到 5V 怕電晶體過熱的話，也 

可以把 12V 先降到 8V，再降到 5V。 

LED 燈號如程式要求正常輸出的話，即表示程式部分

大公告程啦！屆時 LED 的訊號線改接 1815 電晶體，1815

電晶體後方接就可以推動一顆 RELAY，而 RELAY 上的電壓

配置就是按我們的需要了(如圖三)。 

為什麼 LED 的訊號線不能直接接上 RELAY 呢？因為

74LS244 資料栓鎖器後方接上保護電阻，目的在於降低電

流，假如直接接上 RELAY 的話，可能會推不動。 
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 註：LED 為模擬輸出信號，驅動馬達。 

  

  

  

 

機器人成品 

   成品在實地測試之後，開始展開微調的工作，人士追

求完美的動物，而我們在與自己競爭的比賽中，付出相當

的努力，收穫自然也不在話下，看著自己親手製作的機器

人，在眼前活跳跳的跑動，雀躍感動與感恩湧上心頭，感

動的是彼此相互激勵的成長，感恩的是相互鼓勵的溫暖，

這真的是人生中不錯的體驗！ 

 

  

  

  
參賽感言 

依題目的難易程度來設計機器人是對的，但如何簡化

機構卻是一門很大的學問，尤其對工程經驗不多的學生們

更是一大挑戰，適時應用電路來簡化控制，是不錯的選擇！ 

對組員們來說，學習如何相處，如何用對的方式完整

的表達自己的意見，應該是我們在這次的比賽過程中最大

的收穫，畢竟人與人的相處並不簡單。在短時間內不只達

成共識，更要集思廣益，進而創新進步，在彼此的腦力激

盪中，看到我們的成長；比賽結束了，我們成功的把教科

書上的知識，運用於實際的問題上，這就是我們最樂於見

到的。 

成品在實地測試之後，開始展開微調的工作，人是追

求完美的動物，而我們在與自己競爭的比賽中，付出相當

的努力，收穫自然也不在話下，看著自己親手製作的機器
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人，在眼前活跳跳的跑動，雀躍感動與感恩湧上心頭，感

動的是彼此相互激勵的成長，感恩的是相互鼓勵的溫暖，

這真的是人生中不錯的體驗！ 

    結果並不代表成功或失敗，也許不儘如人意，但是每

位曾經努力付出過的參賽者，都是我們心中的英雄，值得 

喝采！ 

感謝詞 

在講求專業的現代社會中，磨練自己的技術並與專業

知識作結合，是自我成長的旅途。感謝 TDK、教育部、以

及眾多老師們的苦心付出，相信栽培學子紮實學習，將為

深根台灣打下基礎，也希望眾志能成城，將來台灣能更好！ 

這次的機器人創思製作競賽過程中，我們真的深刻感

受到自己的成長與組員們的茁壯，理論與實務本應同道而

相輔，從今以後我們更秉持這樣的態度，繼續人生的長跑，

感謝曾經給予我們幫助與打氣的學長們，這種經驗的傳

承，不只是解決眼前遇到的問題而已，更是生命中的一絲

溫暖與關懷，我們也將承襲這樣的無私，傳承我們的精神

與經驗。 

最後更要感謝台灣科技大學的老師以及會場佈置等默

默付出的職員們，因有這麼多無名英雄才能造就出有昨夜

的激情，大家辛苦了！  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

附件一 

機器人組立三視圖 
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