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機器人簡介 

本機器人之載具驅動係以直流馬達作為動力輸出，底

盤部分採用四輪驅動，以此四輪之底盤作為本機器人之行

走部。車體的設計主要參酌堆高機、砂石車為主要雛型，

再依比賽規則要求加以修改而成。主要是設計與研製具上

階梯、避障、搬運與夾取物品功能之機器人，此機器人以

車型機器人為主，其包含了車體架構、傳動控制以及感測

器，無須操控，完全依靠感測器及單晶片控制，利用反射

型光感測器擷取地面導引線，依據感測結果驅動自走車

左、右輪的直流馬達，使車輪能前進、右轉、左轉，平順

的沿著軌道行走。其具備紅外線感測以及辨識顏色等系

統，機構設計上必須是可以上階梯、避障、搬運物體，以

及可以夾取物品之機構。 

在機電控制方面，機器人使用反射型光感測器、紅外

線感測器、接觸開關分別作為循跡關卡定位、定距轉向、

分辨顏色以及機構動作之定位。機器人之控制核心係由

AT89S52主導，程式部份則使用 C51 語言來撰寫，最後輸

出訊號於各外部馬達及致動器進行控制。 

設計概念 

本機器人之機體設計理念，乃建立於車體的輕巧、耐

撞且易更換零組件為前提下來製作。在此理念下，我們大

部分使用 L型鋁條來製作車體，而感測器的周圍則使用鋁

條來加以保護，以避免與對方相撞時，導致感測器的損壞。

而在車體的銜接處，則使用 L型鋁條來相互接合，以避免

車體作動或碰撞時，導致機構與機構之間的脫落。同時，

在車體組裝前，也考慮到在比賽時，一方面以方便放置電

路板，另一方面能以最快的方式來更換零組件為前提而施

工。 

本機器人之控制系統則採用反射型光感測器感測器且

搭配單晶片來組合操控。反射型光感測器用來感測軌跡且

傳送感測訊號至單晶片來加以處理，單晶片則藉由接收到

的資料來判斷機體所在的位置，同時下達決策去控制機器

人行走的方向，並以裝置在車體各部位的接觸開關判斷後

續動作。 

機構設計 

車體設計可分為六大機構，其中有三個機構結合在一

起在此將逐一說明： 

(1) 底盤機構： 

主要參考汽車方面書籍，再改良機構雛型，並改變此

寸，達到能快速行動，及轉彎迅速之優點。底盤是 L型鋁

條與方型鋁條所組成，區分成上層、後中層以及底層這三

部分(如圖一)，前方位置則放置感測器 CNY70(如圖二)，

馬達則放置在底層以穩定車體的重心(如圖三)，電池及電

路板部份則都放置於後半部中層 L 型鋁條組成的方框上

(如圖四)。 

 

圖一 區分的三部分位置圖 
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圖二 CNY70位置圖 

 

圖三 馬達位置圖 

 

圖四 電池和電路圖位置圖 

(2) 搬運落石、夾娃娃與分類機構： 

如圖五所示，將搬運落石機構設計成堆高機的樣式，

以方便搬運落石。兩夾臂間的距離則是以可搬運落石的寬

度，並且結合了夾娃娃機構與分類機構，將兩夾臂設計為

可活動的方式，利用左右旋的螺桿(如圖六)，以致達到雙

動救援娃娃，再搭配雙向滑軌(如圖七)，使夾臂可以左右

移動，到達定位後，將娃娃向後放置達到分類的目的。當

車體觸碰落石時，直流馬達將驅動搬運落石機構，使完成

搬運落石。而救援娃娃的部分，當夾爪感測到娃娃時，直

流馬達將驅動左右旋的螺桿，使夾臂向中間夾取，以致順

利完成救援娃娃(如圖八)，接著直流馬達將驅動雙向滑

軌，使救到的娃娃會因為紅色和綠色而分成兩邊，並且向

後放置，以致達到分類的目的(如圖九)。 

 

圖五 搬運落石機構 

 

圖六 救援娃娃機構 
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圖七 分類機構 

 

圖八 救援娃娃

 

圖九 左右分類放置 

(3) 上階梯機構： 

如圖十所示，上階梯機構是放置在車體的中央偏後部

分，一方面可以方便上升，另一方面使重心向前不易向後

傾倒，並且採用的是齒輪帶動齒條的方式(如圖十一)。當

車體碰到階梯時，直流馬達會驅動上階梯機構，使前半部

上升完畢，並且會碰到極限開關，使直流馬達將後半部往

上收回，以致完成上階梯的目的。 

 

圖十 上階梯機構 

 

圖十一 齒輪帶動齒條 

(4) 放娃娃機構： 

如圖十二所示。將放娃娃機構設計成跟砂石車的樣

式，以方便將娃娃向後放置。採用彷凸輪半圓形的方式，

使上層薄板從平面升到傾斜(如圖十三)，以致達到放娃娃

的目的。車體回到救護站後，直流馬達會驅動半圓形凸輪

旋轉，薄板從平面升到傾斜不斷地反覆，娃娃會因為震動

與傾斜的方式自動的向後放置(如圖十四)。 
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圖十二 放娃娃機構 

 

圖十三 彷凸輪半圓形驅動薄板 

 

如圖十四 震動與傾斜讓娃娃自動向後放置 

 

 

 

 

機電控制 

本次參賽為了因應循軌的需求，我們選用了CNY70(如

圖十五)，CNY70 感測軌跡，傳送訊息到單晶片處理，讓

機器人知道下一步該往哪走。 

 

圖十五 CNY70 感測器 

為了更加正確的辨別軌跡，因此加裝了多顆 CNY70，

也為此我們更自製了一片 8 合一的循軌電路(如圖十六)，

以便觀察訊號是否正確。 

 

圖十六 8合一循軌電路 

在這次的參賽我們具有相當突破性的一點，就是將所

需的電路全部洗成電路板，先是運用 MULTISIM 將電路圖

畫好，將其轉出，並規畫零件位置和設計電路，最後再將

其印出，經過曝光、顯影及蝕刻完成電路板，再將電路板

鑽孔，焊上所需之零件方能使用，圖十七就是最後的完成

品。 
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圖十七 完成品(PWM馬達驅動電路) 

控制核心為單晶片 AT89S52，圖十八為 AT89S52之驅

動板，程式的撰寫採用 C51語言來設計，在設計初期將特

徵點之訊號加以測試，而許多定位方法中，我們選用接觸

式開關(如圖十九)，進行位置確定。 

 

圖十八 AT89S52之驅動板 

 

圖十九 接觸開關 

機器人成品 

本機器人之設計乃經由上述各部份之分段設計且驗證

確認動作及性能後，再將其組裝且加以配線，以方便競賽

過程之操控及機體與電路的維護或更換。 

本機器人之完整架構圖，可見圖二十～圖二十一所示。 

 

圖二十 機器人成品 

 

圖二十一 機器人成品 

參賽感言 

在製作此次 TDK(自動組)創意設計與製作競賽，是高

興也是沉重，高興的是可以參加全國性的比賽，可以認識

到其他學校的學生，以及了解拓展自己的視野及宏觀，更

可以藉由這次的競賽專題，來讓自己更有動力以及意願可

以好好改變自己的學習態度，和做事的方式，沉重的一面

也就是在製作中一切要從零開始，要經過許多流程。第一

步的組員討論，第二步繪出組合零件及動畫圖，然後訂定

工作日，開始採買材料。在製作過程中也常經歷挫折、失

敗，必須收集完整資料、請益學長及老師或其他同學，以

及在做中學習，慢慢磨練自己做東西的能力，但在製作時

會遇到許多困難，也就會要想辦法解決，要花掉許多時間
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去克服掉。很高興的是在製作這台機器過程中，隊員們都

很用心的把自己各項負責領域給弄到極至，也嘗試著利用

新技術，雖然在過程中會有很多次的失敗以及挫折，但是

這種挫折感也是在我們製作過程中最大的動力來源，因此

在逆境中克服困難的精神以及隊友的鼓勵和支持下，才有

現今的成果和收穫。 

對我們而言，比賽雖已結束，但從中所學習到的知識

與經驗，讓我們體認到人生競賽的價值，是在成與敗中學

習成長，未來又將是一連串新的考驗的開始！ 

感謝詞 

感謝 TDK 和教育部舉辦這樣有意義的機器人創思競

賽，經由這次的比賽可以讓我們展現出在學校所學的技術

與專長，進而將其發揮在比賽上面，更感謝學校國立高雄

應用科技大學對我們的支持與鼓勵，並且感謝所有當天比

賽為我們加油鼓勵的觀眾朋友們，以及各校幫我們加油的

啦啦隊，最重要的是，更加感謝我們的指導老師，許兆民

老師，在我們有問題的時候，給我們適時的幫助與鼓勵，

還有學長也會在我們製作上遇到困難時提供程式上控制的

方法和電路原理的技術，還有精神上的鼓勵，才有現在這

台機器人，使我們最有信心的參加這次所辦的 TDK盃自動

組創思設計製作競賽，最後，感謝一路一直支持著我們的

學長、學弟和老師們，沒有你們就沒有今日的成果。 
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