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林忠民 老師 

   

比賽結束時檢討需要修改之地方，提供意

見，幫忙解決困難問題，督促我們製作的

機器人，批閱書面資料。平常我們有什麼

問題找老師，老師也會盡力為我們解決，

是一位非常好的指導老師。 

 

洪健凱 

組 長: 

機電研究所二年級的學生，可以一人多

用，同時做很多事情，我們這組的電路、

電路板製作都是由他負責，也包括電路完

成後的程式，都是由他負責，為了寫程式

常常熬夜到看日出。 

 

利維恩 

組 員:   

o 負責項目:搬機器人至檢測區。 

o 工作內容:程式助理、文書處理、攝影。 

o 得意之事:報告可以寫得比較好一些，不

會太口語化讓人看不懂意思，看了很多其

他學校的機器人學到很多機構可以加以改

良用下次比賽。 

 

陳君邦 

組 員: 

o 比賽擔任角色:靜態創意評分機器人解說

員。 

o 負責項目:負責機器人機件加工、機構的

組裝、訪視期間介紹機器人機構的解說

員、靜態創意評分機器人解說員。 



o 工作內容:馬達轉軸的車削攻牙、滑輪的

車削、車體架構組裝。 

o 得意之事:幫助組員把馬達輪軸和滑輪車

削好。 

 

曾禹齊 

組 員:   

o 比賽擔任角色:檢查機器人零件 。 

o 負責項目:機件加工、機構組裝、零件訂

購、和機器操作。 

o 工作內容:鋁擠型切割、車體架構組裝、

馬達轉軸拆裝攻牙。 

o 得意之事:做簡單的機構，去完成複雜的

動作，過程中會發現問題，並且想辦法去

解決。 

機器人特色(ROBOT CHARACTERISTICS) 

   

本次設計的機器人是輕巧帶有與眾不同的機構造型為創意特

色，機器人的穩定性、誇張性及機動性是我們一開始設計的主

要理念，其中車架為木板所構成為最大賣點，板子造型設計使

車子在下階梯的關卡就像 "三根手指抓田螺"一樣 "十拿九穩

"，而踢球機構更以誇張且穩定為出發點進行設計，能使機器

人在踢球時以最不可思議的角度將球踢進球門。 

 

概說(Abstract) 

   

利用車身下緣弧度，水管保護裝置，使用在階梯了無痕跡，如

行雲流水般順暢，確動皮帶代替齒條，使機器人頭平穩伸長，

利用伺服機帶動齒輪，使擊球以銳利的角度踢進球門。 

 

機構(Mechanism) 

   



車身前面有壘球時，靠著光感測器感測到壘球，則旁邊的伺服

馬達拉動感測器機構，使感測器機構比壘球高並繼續行走一小

段距離再放下，感測器機構繼續感測並完成下個動作。 

車身前面有足球時，靠著光感測器感測到足球，確動皮帶代替

齒條，使機器人頭平穩伸長，利用伺服機帶動齒輪，使擊球以

銳利的角度踢進球門。 

 

底盤(Chassis) 

   

開始是使用水管做車身支架，我們認為需要改善四個紅圈和需

再加兩個支架增加車身強度，經過和老師討論，老師說水管是

繞性材料，震動較大對感測器會有非常大的影響，所以後來改

用木板切割兩片下緣有弧度的車身組裝起來。 

 

控制(Control) 

   

採用自動控制，使用循跡感測器 - TCRT5000，利用反射式紅外

線偵測元件，偵測從地面反射回來的訊號，並透過比較器將類

比訊號轉換成 0 或 1 的訊號輸出，使我們的機器人可以依照反

射回來訊號完成不同的動作。 

 

機電(Mechatronics) 

   

單板電腦接收到這些訊號，會分析路線，並決定馬達轉速及方

向，再將訊號傳送到雙直流馬達控制模組-馬達控制板上，控制

馬達趨動，使我們的機器人開始運轉，用兩塊模組的意義，就

是它可以用簡單的指令，自由控制四顆直流馬達。 

最後的顏色感測模組，則是用在我們的感測地板顏色上，與不

同的是，它可以分辨三種以上不同的顏色，好讓我們可以分辨

地板顏色發出不同亮光。 

 



參賽心得(HIGHS AND LOWS) 

 
   

可以參加 TDK 盃第 15 屆全國大專院校創思設計與製造競賽，

非常得高興因為這種機會非常難得所以要盡全力去做機器人，

我們之中有一個研究所的學生，以及三個大四的同學，因為這

個比賽，讓我們能夠學到很多以前所不知道的知識，不管結果

好壞，最重要的是學到了解決問題的能力，這比什麼都還來的

重要，相信這樣磨練之後，在未來我們也會擁有比別人更強的

韌性。 

  

 


