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自動組(遙控組) : 蝦隊 自動控制車 

指導老師：林開政 

參賽同學：陳進倫 謝祥建  楊善智 陳鎧銘 

學校名稱及科系別：南台科技大學機械系

機器人簡介 

 

我們這次專題製作是參加第14屆TDK，所準備製作的

機器人，依規則來製作來討論設計，有抓吉祥物、過獨木

橋、放吉祥物、抓寶物、放置寶物等。 

底盤製作使用方型鋁，配合步進馬達來精確計算距

離，也使用滑軌來減少空間，最後配合繩子拉動，達到伸

縮的效果，配合升降來達成任務。      

 

圖(1). 參加比賽流程圖 

 

設計概念 

經由小組討論最後決定使用滑軌來設計，因為能夠減

少空間以及簡單化，再利用厚紙板來設計和製作樣子，最

後決定好在繪圖來進行材料加工，最後抓寶物的地方大家

討論了很久，終於想到了方法。 

設計重點在於滑軌的伸縮達到升降的目的，配合二段

拉，來把寶物分類跟送出，由第一段抓取把寶物都收納到

箱子裡面，能夠省時又快速，最後依感測器來決定輪子正

轉和反轉來進行分類。 

繪圖上我們組裡面有人剛好要考solid works所以就

請他幫忙畫圖，畫圖的期間材料找尋上面遇到些問題，因

為第一次做專題，所以對於想要的材料很難找，所以跟學

長要了店家的清單，然後在依裡面內容找尋適合材料，在

加工方面遇到問題就問學校的老師，老師們都會給予幫

助，過程中也差點用壞機具，但老師卻跟我們說別氣餒，

做東西一定會碰到了許多問題，經由大家討論想辦法，最

後終於完成出跟構想一樣的成品，自己也不敢相信，我們

能夠做到。 

(a) (b) 

(c) (d) 

(e) (f) 
圖(2).(a)軟體模擬底盤設計圖，(b)實際底盤完成圖， 

(c)加工過程圖，(d)設計繪圖過程，(e)機器人初步完成圖， 

(f)配電過程圖。 

 

製作與測試步驟： 

1.先將基本車體組裝起來，再將馬達和輪胎裝上。      

2.調整四顆輪胎都能平均接觸地面。 
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3.設計與製作認路用控制電路。  

4.進行電路測試與程式設計，使車子能夠延著白色軌跡能  

移動與認路。 

5.製作抓取回收物及放置回收物機構。 

6.設計與製作取物與置物用控制電路。 

7.進行電路測試與程式設計。 

8.將取物機構安裝到車上，實地測試車子的行動前進。 

9.進行各部份機構修正及程式修改。 

 

機構設計 

吉祥物 

    我們使用的是步進馬達可以精確的計算要走的距離，

所以我們先量好距離，使車子走到我們所要的問位子，再

使用馬達來旋轉控制鉤子勾取吉祥物，這樣可以既簡單又

快速完成動作。如圖(3)。  

 

圖(3).軟體模擬抓取吉祥物圖。 

 

獨木橋 

    當快過橋時用感測器感應，使寶物台下降再利用導輪

來碰觸橋，來穩定車身使車子平穩過橋，過橋後再把寶物

台收起來。如圖(4)(5)。 

  

圖(4).軟體模擬爬坡。圖(5).軟體模擬將抓寶台放下並且

過獨木橋。  

 

放置台 

    當車子到達吉祥物放置台時，步進馬達按照設定走到

放置位置後，再利用馬達旋轉使吉祥物升高到放置平台放

置吉祥物。如圖(6)。 

 

圖(6).軟體模擬放置吉祥物。 

 

寶物探索(一) 

    我們的寶物平台是利用箱子裁切過後，再裡面兩邊各

裝上兩條滑軌，然後裝上馬達和繩子連接滑軌，藉以驅動

抓寶物的橫板來抓取寶物，到達寶物平台時利用感測器走

到平台位置時，先把平台放下，然後使用寶物平台裡面的

軌道把寶物全部收集進來。如圖(7)。 

 

圖(7).軟體模擬抓取寶物。 

 

寶物探索(二) 

    因為滑軌長度不夠長，所以只好製作第二段的推動橫

板，然後在到達置物平台時，另一個馬達作動讓第二段的

推動橫板往裡面移動，做第二段的推動動力，使寶物到達
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篩選寶物顏色的篩選平板上。如圖(8)。 

 

圖(8).軟體模擬第二段推近。 

寶物探索(三) 

    最後經由後面篩選平板上的感測器來分辨顏色進行分

類，我們的篩選平台是將平板挖洞，然後裝置在裝有齒輪

得長圓桿上，再使用馬達驅動齒輪來控制平板的角度，把

不要的藍色寶物放入小盒子內，再把紅色寶物經由斜板滑

到寶物平台。如圖(9) 

 

圖(9).軟體模擬寶物篩選。 

 

機電控制 

(a) (b) (c) 

(d) (e) 

圖(10).機電控制模組:(a)8051控制模組。(b)行走馬達

控制模組。(c)小馬達控制模組(d)電源供應模組。(e)液晶

顯示器。   
製作說明如下: 

1.機械人使用8051 系列的單晶片微控制器（P89C66X） 

為主控單元，系統電源共有兩組，分別為24DCV 與 

12DCV：24V 電池提供左右主馬達的能源，而12DCV 經 

由穩壓IC 轉換為5V（實體電路如下排左圖），供應微 

控制器（上排左圖），光感測器電路，馬達驅動電路板 

（H 型電橋電路，上排中圖），伺服馬達電源驅動（上 

排右圖），由鍵盤輸入的訊息，將會顯示在液晶顯示模 

組LCM（下排右圖）。 

2. 左右輪馬達之驅動是H 型電橋電路來控制正逆轉向， 

單晶片由兩個腳位送出數位訊號（01 或是10），便可 

完成一個輪子正逆轉向控制，這個方法是很直接的。 

3. 伺服馬達電源驅動電路，由四個雙投雙擲繼電器構 

成，最多可以 

 

機器人成品 

經過千辛萬苦終於把成品做出來了，完成品跟我們繪圖討

論時的差不多，符合我們的預期，雖然有些地方有一點小

改動，但大致上跟當初設想的差不多。如圖(11a)，(11b)

所示。 

     
圖(11a)完成品         圖(11b)繪圖的成品 

 

參賽感言 

    對於這次大賽裡面看了很多組都做得很不錯，很多想

法的很新奇，發現自己也有許多地方要改進，雖然比賽的

時候，不如預期的作動，也發生一些問題，雖然沒做到最

好，但是我們已經盡力了，把學到的都發揮出來，也對於

其他組別的構想，感到佩服，很多都沒想到或是想不到，

參加這次比賽學到很多。 



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 

 

 
4

感謝詞 

    在這次的專題我們選擇了參加此次比賽，從一開始都

不會經過老師的指導，大家慢慢的學會很多東西，也經過

工作分配來製作，從無到有的過程中討論、繪圖、加工、

採買、組合..等，大家也因為意見不合開始有些不團結，

但最後大家都各讓一步，重新討論使我們專題能夠完成也

感謝組員們的用心與努力。 

參考文獻 

[1]蔡朝洋編著，『單晶片微電腦8051/8751原理 

與應用』，全華出版，民國八十七年十月出版。 

[2]全國大專院校創思設計與製作競賽資料庫型 

網站。 http://RobotTW.ntust.edu.tw 

[3]顏鴻森，『機構學』，東華書局，1997。 

 

 


