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組 

 

羅啟維 老師 

   

本校資訊網路工程系首次參與 TDK 競

賽，由於敝校去年評鑑的成績優良，在全

國私立科大中名列第一，因此剛到場時便

有不少人來看我們這組"強隊"。而我們製

作的機器人又是本屆各隊中最輕最小的，

也另人懷疑我們的機器車到底會不會踢

球？實際比賽時第一次衝過頭沒能停在斜

坡頂端；第二次因賽程提前且無人留在整

備區，錯失檢錄時間，未能上場；最後一

次又因矯枉過正，結果車子卡在斜坡上。

其實我們的機器車若經試跑校正，絕對可

以正確的下階梯、得分數，本次因經驗不

足，犯了許多錯誤，未能完成下階梯的動

作，甚是遺憾。 

 

 

丁坤福 

組 長: 

我主要的是構思整體機器人如何製作，然

後大家一同完成機器人，一開機器人要到

降落區時，由於２０公分的高度因而常常

卡住，而我就想出了辦法解決了這問題，

還有遇到某些機構問題時，大多都是我提

出解決方案，大家也都會討論哪方案較

好，而採用此方案，此外我也負責設計部

分軟體。 



 

 

呂翊安 

組 員:   

因為我本身的文書較好，所以報告內容大

部分都是我撰寫的，老師也在旁邊教我如

何撰寫，也負責設計部分軟體。因為我負

責管錢，所以也參與購買材料的部分，比

較難忘的事是在比賽當天，因為車子電路

板上的一個 SMD 電阻被壓壞，還去尋找

工具以及材料修理機器人。 

 

 

李秉哲 

組 員:   

因為家裡行業的關係，所以本身略懂一些

土木機電類等知識，我負責採買材料，場

地製作和機器人等製作，和機器人的動作

問題排除，並幫助組員構思互相討論等。

一開始，我們用木板製作原型車，因我對

於木板的特性較了解，大多都是我在動

工，而組員也都在旁協助我，一起完成。 

 

 

陳柏志 

組 員:   

以前讀高職的時候，有參加過龍華的自走

車研習營，所以有很多資料可以幫助我們

更了解其內部的程式，由於有此經驗，我

就可以避免其中可能會發生的錯誤阻礙，

給予意見及想法並且實行，最後車體組裝

完成，編寫程式，在進行無數次的測試，

但我們第一次參加比賽，我們見識到很多

技術，這一次雖然沒有很好的成績，但對

我們來說已經受益良多。 

機器人特色(ROBOT CHARACTERISTICS) 

   

我們機器人的結構主要是一台 6 輪驅動的車子，其體積與重量皆

是本屆各隊中最輕最小的，因為重量輕，因此可以直接滑下斜坡

並不會傷到車體，也因結構簡單，因此不論在機體的建置、修改



或維修上都有經費與時間的優勢。本機器人機電方面的特色是使

用了光學滑鼠進行車體定位，此運用也是本屆中獨有的特色。 

 

 

概說(Abstract) 

   

車輛在前進時，我們可以使用傳統的 CNY70 光反射器的方式尋

跡定位，但在射門時，對方不可能將球放在沿著尋跡線直直踢就

會踢進的位置，必定會將球放在邊角上，所以車子還是得要離開

尋跡線方能作出射門的角度。傳統的定位控制皆使用馬達位置編

碼器，但因本車為六輪獨立驅動，且地面並非很平，當車子移動

時往往不會六個輪子都與地面接觸，所以在多輪的車上使用馬達

位置編碼器測量位置，並不容易量出車子的正確位置。我們想到

的方法為使用滑鼠來測量位置，此方法只需在車體中央安裝一個

滑鼠即可，此方法不但可以簡易的量出車子的正確位置，且成本

便宜，馬達位置編碼器通常一個就要上千元，而一個便宜的滑鼠

甚至不到百元便能買到。 

 

機構(Mechanism) 

   

o 使用六個輪子，使車子下階梯時不會因前方車底而卡住 

o 將前方兩輪刻意往前移，可使車子下階梯時也不會翻覆 下階梯的

方式採取六輪驅動，直接掉下階梯的方式，此方法的原理是利用

這台車子若有四個輪子落地就可以移動，當車子位於下樓梯臨界

點時，重心會落在階梯之外懸空的地方，所以車子一定會掉下去

而不可能被卡住。且當車子剛要掉下來時，中間輪會變成槓桿支

點，此時後輪還停在階梯上，故中間輪與後輪都不可能先行落

地，因此必然是前輪先落地。此外我們設計時將中間輪的安裝位

置稍微往前輪移動，所以"中間輪到後輪"的距離就會比"中間輪到

前輪"的距離長，因此後方的質量比較大，車身向前旋轉的槓桿作

用力量就會比較小，所以車子也不會因為向前旋轉超過 90 度而

翻覆。因此本車的機構看似簡單，但下階梯時幾乎都能成功，少

數失敗的幾次則是因為下降時震動太大，導致前輪軸撞歪，下降

後無法行進；或是因電路板接頭被撞鬆，因而使得主控板當機。 



 

底盤(Chassis) 

   

使用 8mm 厚的壓克力板製作，底盤對地高度僅有 2cm，因為底盤

高度低，因此重心穩定，可以直接將足球撞入球門並保持車體的

位置不會有太大的偏移，實測時僅需 10W 左右的電力，便能將足

球踢到 4 公尺遠的距離。 

 

控制(Control) 

   

o 使用滑鼠控制讀取位置，尋跡車可以離開軌跡來射門 

o 裝上電子羅盤，射門時角度指向球門中心 

o LCD 顯示，顯示相關數據 

o 按鈕控制，設有開始以及重置兩個按鍵 

o 內建 TIMER 計時，可達到即時控制與執行 

o 光反射器 CNY70 的輸出經 ADC 轉換，軌跡判斷精準 

o 使用 PWM 控制馬達轉速 

o 正規化原理.利用正規化使 CNY70 的 AD 值接近 

o 使用拋物線演算法估測尋跡誤差 

o 使用 PD 控制法則控制尋跡車之方向 

 

機電(Mechatronics) 

   

機器人機電方面使用本校自行設計，自行焊接的 Pic 30f4011 尋跡

車之主控板修改而成，主控板 CPU 運算能力高達 30 MIPS， 此

IC 雖有 40 pin， 但是電源線就用掉了 10 pin，剩下的接腳還接上

了按鈕，電子羅盤，LCD，光反射器，PS2 滑鼠，LED 與馬達等

週邊，其實也已經接滿了。  

 

其他(Other) 

   



今年首次參賽，覺得各隊多囿於傳承，因此重量大、機構建置不

易、修改費時、維修不易、花費龐大等問題是很難避免的，而這

便使我們有了贏的機會。我們自我反省，並不認為我們是輸在缺

乏機械、電子等背景知識或是機構、電控等問題。我們的機構其

實做得很好。電路板如果不是求好心切，誤把螺絲鎖太緊而不慎

轉掉 SMD 電阻，電控方面其實我們也沒有問題。我們最大的問題

是程式能力太弱，有些模組化的程式僅需寫一次，下次便不用再

花時間了；但有關機器人行為與如何即時校正場地數值等方面的

程式，我們倒是要更加努力學習才是。 

 

參賽心得 (HIGHS AND LOWS) 

 

   

萬事起頭難，以比賽而言，我們犯了很多錯誤，因此失敗了、輸

了。 

但另一方面，我們是第一次參加 TDK 競賽，第一次整個暑假都在

實驗室裡製作機械人，第一次訂做壓克力板、買馬達、買齒輪

組、製作斜坡、上油漆、塗矽膠、焊板子、燒錄程式……，比賽

前一天，我們就先住宿台中的旅館，比賽當天更是精彩，早上 6

點多就坐火車去員林，機器人壞了又修好……忙了一天，回到學

校都 9 點多了。未來，子女問我們：『爸爸，你大學的暑假都做

什麼事?』的時候，我們目前只可以不心虛的回答，希望明年我們

可以回答得更好。 

我們這次最大的心得是"奪冠不易，但下次有機會拿前 8 強"畢竟

我們不可能會有主場優勢，比賽也未必都在北部，我們還會再回

來的，而且，下次我們會注意這些地方，希望別犯同樣的錯誤： 

     (1) 程式要加強 

     (2) 場地一定要試跑 (但因經費問題，若在中南部只能派一個人

去) 

     (3) 第二場比賽錯失檢錄時間，未能上場最是遺憾。 

     (4) 製作場地務求正確，做完後要檢查尺寸。 

 


