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自動組隊名: 中州自控 A隊  機器人名 ： 叫關瞭不起 

 

指導老師：黃俊龍 

參賽同學：蔡宗軒、蔡宗祐、賴賜霖、卓慶瑋 

中州科技大學 機械與自動化工程系 

 

 

機器人簡介 

第 15 屆 TDK 創思設計與製作競賽之主題為「百果山運

動嘿」，本競賽考驗機器人追尋軌跡的行走、識別顏色、

踢足球的能力，同時機器人也必須具備擊球機構將球踢於

指定區域的功能。欲得高分之機器人更需具備極佳的靈活

度及反應能力，在規定的時間內完成各項得分工作，比賽

結果是以機器人在各關卡的完成度以及時間終了時累計較

高得分者獲勝。本組機器人依主辦單位之競賽規則關卡而

設計，本組作品主要機體材料採用鋁擠型、塑膠模型為主。

使用直流馬達為主要傳動，各項材料採用自攻螺釘固定，

部份採用螺絲、螺帽配合固定。電控方面則是採用 8051

單晶片當做控制器，利用橋式電路來達到控制馬達正反轉

的效果，採用光源感測器來辨識行走路路線。 

  機器人底盤是有如車子般可以上山下海的穩重底盤。 

 

設計概念 

製作底盤使用所使用的材料，鋁擠型、馬達、電池、

輪胎等等，製作過程中主要是了解底盤要堅固，底盤空間

如何分配、底盤輪胎要如何擺設，主要是希望機器人能以

穩定移動為優先，再來取得速度走出多樣化的路線，在考

慮機構的精簡性與性能的搭配，最終採取總何方式取下各

方面的優點，由於製作機器人主要以比賽場地為主，搭配

過彎的角度所選用的是軟塑膠輪胎，具有一定的磨擦力讓

過彎精準與直線加速度不會失速等。 

使用到的零件有鋁擠型、軸層、軸棍、輪胎、輔助輪、

皮帶、皮帶齒輪、繼電器 SSR、端子台、馬達、螺絲….等

等固定物。 

 

 

製作流程圖 

 

機構設計 

本機器人機構可以兩大部份：一是底盤機體，二是上

部機體，各機體又分幾個重要機構，如圖一、圖二、圖三 



TDK 盃第 15 屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 

2011 年 10 月 21 日至 2011 年 10 月 23 日                           臺灣‧彰化  中州科技大學 
 

 
2

所示： 

 

圖一、底盤骨架 

 

 

 

圖二、底盤構圖 

 

 

 

圖三、採用 DC 12V 200RPM 馬達，設為前輪驅 

 

 

 

 

 

 

圖三、底盤電路 

 

 

 

 

 

圖四、左右兩側為踢球機構 
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機電控制 

機電控制電路分為底盤的橋式電路、紅色感測器電路

跟控制電磁鐵的繼電器電路。 

一、 馬達電路：前述底盤機構中的主動輪，均是利

用直流馬達搭配減速齒輪與時規皮帶來帶動輪子。為了機

器人可以前進、後退、轉彎，主動輪必須可以被獨立控制

其正反轉，在此每一個主動輪由一個獨立的直流馬達驅

動，並搭配四個固態繼電器 SSR(圖五)來控制直流馬達正

反轉。在此所採用的 SSR 具有以下規格：反應時間 1毫秒、

DC  to  DC。繼電器的配線由底盤馬達跟 8051(圖八)的電

路板連接在一起控制。 

 

 

 
圖五、馬達正反轉電路圖 

 

圖六、馬達電路實體圖 

 

二、感測器及 8051 系統：在控制器方面，則採用 8051

單晶片(圖八)，並以 C語言撰寫程式。 

 

圖七、控制電路佈線圖 

 

圖八、8051 電路圖設計實體圖 

 

三、設計感測器的電路板，在機器的感測選擇的是 CNY 

70 (圖十二)，但只能感測出黑白顏色，目的在判斷路徑上

之黑線來徑形移動路線辨別，需要 5V 的電來驅動。使用材

料有：LM324N(OP)、HD74LS04P(NOT gate)、CNY 70、LED、

碳膜電阻(86、100)。 

 
圖九、感測器電路佈線圖 
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圖十、感測器電路圖設計實體圖 

 

圖十一、CNY70 電路佈線圖 

 

圖十二、CNY70 電路圖設計實體圖 

四、踢球機構則使用紅外線感測器(圖十六)來感測足

球的位置，當感測器到足球 8051 將會啟動擊球機構將足球

踢進球門。 

 

 

圖十三、紅外線處理板電路佈線圖 

 

圖十四、紅外線處理板實體圖

 

圖十五、紅外線訊號電路佈線圖 

 

圖十六、紅外線訊號實體圖 

 



TDK 盃第 15 屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 

2011 年 10 月 21 日至 2011 年 10 月 23 日                           臺灣‧彰化  中州科技大學 
 

 
5

機器人成品 

 

 

 

 

 

 

參賽感言 

參加今年第十五屆 TDK 盃，讓我們從陌生到熟悉，全

程的實作過逞，每一位的體會都不一樣，雖然我們高中都

來自不一樣的科系，但大學在自控系所接觸到的都是專業

科目上的基本理論，但在這期間跟著老師一步一步學，機

構、元件、電路板、組裝配線、程式，都有一定的程度。

經過這半年的設計與製作過程所學的經驗，讓我們知道創

新與創意是在這比賽當中相當重要的一個課題，絕不是紙

上談兵就能有所斬獲。機器人除了機構穩定度外，速度更

是比賽關鍵，要將機構設計到完美無缺又能速度快，需要

相當的專業知識，最重要的是測試階段不可輕呼。這次的

比賽除了將課堂上所學的專業知識理論、實作經驗運用

上，在設計、構想和製作的過程中，常遇到許多的難題及

挫折，過程雖然很辛苦，但仍然靠著堅定的意志力克服這

些無數的難題，每當一個一個問題解決後，就讓我們更加

有信心去面對下個挑戰，藉由這次的比賽讓我們了解到勇

於面對挫折及困難才能真正的解決問題；在這個機器人專

題中，也讓我們學習到在團隊裡該如何去溝通、配合及大

家的團隊合作，還有靈機應變、行動力與企圖心等等；這

場比賽還讓我們從中學習到與課堂上不一樣的很多知識，

也培養出效率、上進心的做事態度；比賽雖然只有 3天，

但在賽前的所有製作、配線、測試過逞是非常辛苦煎熬的。

這次製作機器人當中，更讓我們學習到管理、溝通、人際

相處、責任感、專業、領導能力、團隊合作、耐力、抗壓

性、協調性、經驗、恆心、隨機應變的能力和旺盛的行動

力與企圖心……等，這些經驗讓我們以後無論在升學、事

業及人際關係的發展影響意義深遠重大。 

感謝詞 

很榮幸的，在偶然的機緣下，參與了第十五屆TDK 和教

育部舉辦的『創思設計與製作競賽』，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，更感謝學校中州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，尤其在比賽的前幾天，是老師最忙的時

候，並且在我們有問題的時候，給我們適時的幫助與鼓勵，

對於處事與問題的解決，對我們將是一大的幫助，最重要

的是老師那股永不放棄的精神直到最後測試都沒辦法之後

才休息，真是令我們敬佩不已。也由於老師熱心的指導所

才能在比賽中展現我們所努力的成果。 
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