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自動組  隊名：黑白虎  機器人名：黑白郎君   

 

指導老師：陳文耀 

參賽同學：蕭文斌、吳俊霖、黃柄分 

學校名稱及科系別：南台科技大學  電機工程系     機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介     我們的車體主要以方型鋁條和 L 型鋁條製作而成，在拿吉祥物和放吉祥物上，我們採用兩段式升降梯功能，足以從 50cm 平台取得吉祥物，並將吉祥物放置到 120cm 的平台上，在過獨木橋方面，我們車內具有滑軌下降，剛好卡住橋的內側，以防車子掉落橋面，車子前頭下方，裝有六顆 sensor 用來感測路線。在探寶方面，我們採用傳統方式，利用 12 個開關來分別控制 12 顆馬達，來進行所要拿去的寶物動作，最後再搭配推桿，將寶物放置寶物台上，完成其動作。 設計概念設計概念設計概念設計概念        車體機構方面是利用方型鋁條製作，重量輕且強壯穩固，車體機構大致上分為上、中、下三層，分開製作及測試，功能測試大略完成之後，再將上、中、下三部分結合，上層是抓取吉祥物和放置吉祥物於伸展置物台，中層則是取寶物及放寶物於寶物台機構，而下層是自走車認路機構。     電控部分我們採用 AT 89C51 單晶片做為中央控制核心，認路方面採取反射型紅外線感測器作為 sensor，裝於車底的前面中間，如此一來在行走的時候，都能準確的以最短的行走距離完成，因此機動性便大大的提昇。因為電源為蓄電池直流電源，故採取 H 型驅動電路控制馬達正反轉，以驅動 2 顆額定 10W DC24V 的直流馬達，以達到理想之動作。 這次設計重點主要在於上層的取吉祥物和放吉祥物的部份，我們利用 L 型鋁條製作成兩段式升降梯之機構，足以從50公分取吉祥物平台把吉祥物放置到120公分高的置物伸展台，下層行走路徑部分，我們採用於車子前端中間設置六顆 sensor 外加兩隻可以向下滑動之滑桿，在過獨木 

 橋時，可以卡住橋之內側，保持車子於橋面上，不向左右移動。 機構設計機構設計機構設計機構設計    圖 1(a)所示為下層自走車體系統配置圖，我們於車頭的底部中央位置安裝 6 個認路 sensor；圖 1(b)所示為感測器與黑色軌跡位置圖，當感測器經過黑色軌跡時輸出信號為 High，當感測器離開黑色軌跡時輸出信號為 Low，此時根據 6 個感測器的信號變化，經過單晶片的程式運算執行之後，就能分別控制左右馬達的轉速，以達到修正路線和轉彎動作。輪子分別由兩個馬達和兩個活動輪所帶動，前輪為兩個活動輪，後輪則被兩個馬達所帶動，方便車子逕行轉彎。 

    圖 1 感測器與馬達安裝位置圖        圖 2 則是機台內部的架構則是利用 2 段延伸之帶動裝置，可以讓升降台上升及下降，並且架設 2 根鋁條，利用升降台來取、放吉祥物。車子前端還裝設兩隻向下移動的滑桿，在過獨木橋的時候，此機構是為了不讓車體行走於獨木橋往內或者往外掉落而設置，它是利用 2 根鋁條裝於 
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車體內部，並在鋁條的底端加裝滾輪且搭配馬達跟剎車線的帶動，當車體經過獨木橋時滑桿會向下滾輪則緊貼於獨木橋內壁滑動，使車體行走便利。 

 圖 2 車子基本架構圖        圖 3 則是向下降的滑桿。拿取圓盤機構的構想是把圓盤全部包圍起來每個圓盤配置一個夾取的裝置，來抓取圓盤，將寶物集中於車內的寶物置寶盒內。寶物置物盒，我們是用瓦楞板跟薄木板結合圍成一個能夠放置圓盤的中空方盒，其中一面拆掉，在方盒 2 邊設置斜坡，使木板因斜坡自動掉落在方盒中，並疊成一疊，在配合推盤機構的推動讓圓盤順利放置在置物區。圖 4 為寶物置物盒。最後搭配一個伸縮推桿可以將圓盤推至寶物台上。 

 圖 3 防止車子走偏的桿子    

    圖 4 寶物放置盒        機電控制機電控制機電控制機電控制    電控部分我們採用 8051 單晶片做為中央控制核心，來負責所有輸入與輸出元件的感測與控制。認路方面採取反射型紅外線感測器電路作為 sensor，裝於車底的前端，能夠準確的以最短的行走距離完成，因此機動性便大大的提昇。因為電源為蓄電池直流電源，故採取 H 型驅動電路控制馬達正反轉，以驅動所有有用到的馬達，以達到理想之動作。圖 5 所示為整個控制電路硬體配置架構圖，圖 6 所示是為驅動車子輪子馬達的電路及各感測器之訊號接收的電路。 

   圖 5 電控架構圖    



TDK 盃第 14 屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 2010 年 10 月 15 日至 2010 年 10 月 17 日                           臺灣‧新竹  明新科技大學 
 

 

3 

    圖 6 控制電路實體圖    圖 7 所示為反射型紅外線感測器電路，如果感測器在黑色膠帶上方，光電晶體接收到較弱反射光線，故 Va 電壓小於 Vb 電壓，比較器輸出電壓 Vout 為 Low；反之，如果感測器離開黑色膠帶，光電晶體接收到較大反射光線，故Va 電壓大於 Vb 電壓，比較器輸出電壓為 High。 

 圖 7 反射型紅外線感測器電路 馬達的控制由於考慮到電源為 24V 單相直流電源，所以採用可以控制馬達正逆轉的 H 型驅動電路，如圖 8 所示，當 Q1 和 Q4 兩個電晶體導通時，電流從馬達左方流到右方，馬達產生正向轉矩，反之，當 Q2 和 Q3兩個電晶體導通時，電流從馬達右方流到左方，馬達產生逆向轉矩；以 PWM 方式控制時，只要改變控制脈波的工作週期就可以改變馬達轉速和轉向，Q1、Q4 與 Q2、Q3 的導通時間必須錯開，以Q1 和 Q4 兩個電晶體而言，當工作週期 D=50%時馬達停止不動，D>50%時馬達正轉，工作週期越大轉速越快，D<50%時馬達逆轉，工作週期越小轉速越快。值得注意的是，Q1 和Q3不能同時導通，Q2 和 Q4也不能同時導通，否則將造成短路現象。 

     圖 8    H 型馬達驅動電路    機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品    

    圖 9 自製吉祥物     

    圖 10 車子前視圖     
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    參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    對於第一次參與這麼大型的機器人競賽，難免會有些緊張，加上今年難度提高，我們從暑假就開始構思如何製作本次競賽的車體，和各關卡的機構製作，一而再，再而三的測試加改裝，並設法想如何去製作較順利、流暢的機構以及使用現有的材料，製作一個一比一的競賽場地來作練習，雖然沒有很完善，但是足以讓我們可以測試以及改善我們的車體。這次競賽是要跟來至各個學校派出的代表競爭，才能獲的晉級的機會，雖然沒有十足把握能夠獲得優秀的成績，但我們還是盡最大的能力去完成這次比賽所要求的功能及動作。 感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    很榮幸能夠參加這次TDK盃第 14屆全國大專院校創思設計與製作競賽，感謝主辦單位的用心和 TDK 文教基金會的贊助，讓我們可以參加這種大型的機器人競賽。藉由在製作競賽車體中能使自己受益良多和團隊之間默契的培養，並在競賽中，從各個隊伍的作品來跟自己的作品做比較，看哪些地方缺失需要去改進的，還有各個隊伍的優缺點，以作為下一屆參賽製作車體的考量。最後感謝整個團隊的參與即老師的指導才能使這次在競賽中榮獲佳績。     
參考文獻參考文獻參考文獻參考文獻    [1]單晶片微電腦 8051/8751原理與應用，蔡朝洋著，全華出版社。 [2]單晶片控制實習，蔡朝洋，全華出版社。 [3]小型馬達控制用 IC，王健幕著，電子技術出版社。 [4]感測應用與線路分析，盧鵬任、盧明智著，全華出版社。       

 


