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機器人簡介 （走獨木橋前） 

 

 

  材質採用較輕的鋁合金，為機構美觀及安裝的方便

性，我們使用鋁擠形，這種鋁合金強度夠；方便安裝；且

有溝槽可以將固定用的螺絲隱藏，使整體機構美觀，另一

個使用的材料便是簡單易取的木材，不用擔心機構造成機

器太重導致輪胎變形而感測器受干擾。 

底部製作過程   機構也採用最簡單方式，不需要太複雜的機構，便可

以減輕重量修改時也比較方便不用擔心會影響到其他機構

的正常運行。 

 

 

機器人的特色重點為： 

(1)利用基本的程式概念達到最大的效果。 

(2)採用包覆性的木板去取寶物，避免掉落。 

(3)吉祥物採頭重腳輕策略來減少所需要升高的高度。 

 

設計概念 （走獨木橋時） 

 

  底盤設計則是將馬達裝至於前兩輪，並由前兩輪帶動

後輪，且搭配萬象輪，較好做橫向的移動，使機器人整體

移動更順暢。 

 

過獨木橋設計 

頂面中間長 160cm 為兩條中心距 50cm，寬 10cm 的橋

面，橋面有引導線提供機器人行走，機器人要走的很直很

順，必須要靠感測器來感應，而且輪胎也要控制的好，伸

展置物台總高度為 120cm 

過橋時萬向輪懸空，改由後輪支撐車體過橋。 
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神木群 

  則由 3 個 75cm 高的三角錐組成，每個三角錐周邊標有

寬 5cm、外徑 70cm。 

  使用 CNY70 感測器去循跡，利用黑白訊號不同的特

性，分辨機器的行進方位。將兩旁的輪胎前都各安裝一感

測器，便於機器走獨木橋時有個信號作為依據，才可知道

機器行進方向是否正確。 

  利用活動式讓感測器可以隨著地形去感測，不會因為

地板高低而感測不到。 (紅色圈圈為感測器擺放位置) 

取物 構 

  將鋁片裝在吉祥物前 集中在頭

 

收圓餅  

  採用包覆性的木板 免掉落，後方留一個

 

 

機

頭下方，使吉祥物重心

的部分，並搭配定滑輪及釣魚線將吉祥物升起來，取物的

機構是ㄇ字形的，前端平行便可以鉤取吉祥物，鉤取到之

後，吉祥物會因為前面鋁片重量比較重而呈現頭重腳輕的

現象，導致尾端比較翹，比較方便上平台，如此一來便可

省下升高的高度。 

機構

去取寶物，避

能容納一個圓餅大小和高度的機構，防止圓餅重疊導致後

方感測器無法感測正確的顏色。 
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（另一邊使用滑軌） 

 

機電控制 

 

電路控制部分(控制) 

利用 CNY70 的循跡感測器，偵測黑線。在拿取吉祥物的上

升機構裝置微動開關，作為端點的信號。搭配 PLC 將所需

的信號端點與 PLC 連結，寫入程式，控制機器人做上升以

及走直線的動作。 

 

 

機電 

  用兩顆繼電器控制馬達正反轉，後來發現在過彎時速

快，所以又加裝了一顆繼電器用來控制馬達的速度，馬達

部分完後，從繼電器上拉出兩條馬達的控制線，將其與 PLC

連接，另外還要連接感測器作為偵測方向的依據，將所需

的接點都與 PLC 也上後，利用書寫程式，把所以零件結合，

達到所需的動作。 

 

機器人成品 
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參賽感言 

  第一次參加 TDK 的競賽，一開始對於機構的概念還不

太清楚的我們，對製作機械人充滿著無知還有恐懼，要從

完全沒有任何概念到把一台機器人完成真的是不容易，一

開始大家先討論關卡機構的概念以及選用的材料，處處都

讓我們傷透了腦筋，不過最後我們還是一一的克服，在製

作機構的過程中也學會了許多以前沒使用過的工具機，像

是立式鋸床車床等等…，也把以前使用過的車床以及銑床

好好的複習了一遍，雖然這次我們經過了許多的風風雨

雨，但最後還是把我們的機械人完成了，臨時在比賽前機

器突然出狀況，大家手忙腳亂 很擔心一切的辛苦都白費，

還好有找到原因，雖然 得名，但過程永遠比

  http://RobotTW.ntust.edu.tw

，

這次比賽沒有

什麼都還要來的重要，我們從中學習到很多寶貴的經驗，

像是機構的設計，有的人的設計真的很好很值得學習；有

的人用單晶片寫程式，大家的東西都不太一樣所以可以學

到很多東西，還有學到比賽的方法，比賽不只是機器人要

好，也要用對方法才可以獲勝，相信下一次的 TDK 我們會

有更好的成績以及表現。 

 

  感謝詞 

  感謝各位老師們在我們製作機械人的過程中，給予我

們輔助並且讓我們能夠在最短的時間適應，並且感謝老師

在材料方面的提供讓我們的機械人能夠使用最好且最輕盈

的材料，並且給我們許多的建議讓我們再很多問題點能夠

一一克服並且解決，沒有老師們的協助就沒有現在的我

們，在此非常感謝各位老師。 
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