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機器人簡介 

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。 

 

設計概念 

 出發區 

比賽開始時顏色感測器就會開始感測顏色並開始亮

燈，靠著裝在車身的光感測器感測地面高度，光感測器感

測到下階梯則機器人停止平台上 3秒。 

 下階梯 

利用車身下緣弧度，水管保護裝置，使用在階梯了無

痕跡，如行雲流水般順暢平穩停在藍色平台，靠著感測機

構上的顏色感測來亮燈停止藍色平台上 3秒。 

 進入擊球區 

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。 

 

機構設計 

開始是使用水管做車身支架(圖一、二)，我們認為圖

一需要改善四個紅圈和圖二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(圖三)。 

 

 
(圖一) 

 
(圖二) 

 

(圖三) 

 

原本我們的機器人只有兩個輪子兩顆萬向輪，一般行

徑時，機器人採用兩輪驅動行走，但為了應付轉彎進入擊
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球區的弧度不要太大而撞到足球，所以我們又把兩顆萬向

輪改裝上了兩個驅動輪，我們是以四輪驅動的方式(圖四)

好讓機器人可以安全不碰到足球下轉彎。  

 
(圖四) 

 

我們用來放感測器的機構(圖五)，此機構可以適應地

形差，讓機器人在爬坡的同時，感測器依然可以感測到地

上的黑線，這樣我們就不用苦惱感測器應該裝在哪些地方 

才不會影響到爬坡。 

 
(圖五) 

 

利用車身下緣弧度，水管保護裝置，使用在階梯了無 

痕跡，如行雲流水般順暢平穩停在藍色平台(圖六) 

(圖六) 

 

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(圖七)感測器機構(圖五)，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。 

 
(圖七) 

 

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(圖八)，使機器人頭平穩伸長(圖九)，利用

伺服機帶動齒輪(圖十)，使擊球以銳利的角度踢進球門。 

(圖八) 

 
(圖九) 
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(圖十) 

 

機電控制 

首先我們選用(圖十一)的循跡感測器，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。  

接著(圖十二)的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(圖十三)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(圖十四)的顏色感測模組，則是用在我們的感測

地板顏色上，與圖十一不同的是，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。 

 
(圖十一) 

 

(圖十二) 

 

(圖十三) 

 

(圖十四) 

 

機器人成品 

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。 
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參賽感言 

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。 
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