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吳敬儒 老師 

  專長固力、動力、控制等相關機械學類 

 

羅律夫 

組 長: 

 

 在比賽中擔任操作手及機器人維護人員。 工

作內容上是負責文書處理、程式撰寫、電路配

置、機器人設計與製作，在製作電路板及配置電

路上遇到許多的難題但最後還是順利的完成製

作。 

 

鍾詩亞 

組 員: 

 

 在比賽中擔任獨木橋防衛員及機器人維護人

員。 工作內容上是負責設計繪圖、機器人設計

與製作、維修改良，在分類關卡上利用一次性取

物的方式來進行製作，所以製作了分軌式拖盤以

免寶物有塞住現象，以利寶物取置順暢。 

 

陳昶嶬 

組 員: 

 

 在比賽中擔任機器人維護人員。 工作內容上

是負責機器人設計與製作、材料選用及採購、文

書處理，在製作機體、設計、修改等方面上都有



近ㄧ步的構思，完成了穩定的機構以利方便控制

上之需求。 

機器人特色 

  行走方面是使用尋跡感測器配合編碼器來達到準確定位，夾取方面

是利用伸縮桿方式來勾取吉祥物，不需機體進去寶物平台即可哪取及放

置，寶物取置方面採用一次性刮取的來進行取物並利用旋轉及感測來進

行辨別放置寶物。 

 

概說 

  在製作設計上機器人須以構思創意、運動能力、辨色及取放來進行

設計，且設計出良好的機構使機器人動作能順暢完成整個比賽的完整

性，穩定性，且以最短時間內達成這次題目的目標。 

 

機構 

  主要可分為夾爪機構、分類機構、括寶物與托盤機構之三大機構，

在夾爪方面為了方便夾取所以改採用勾取的方式來製作已不進入寶物台

之放式來製作，主要是使用轉動馬達配合伸縮桿來達到勾取需求，放置

時利用勾取的馬達旋轉使寶物致掉落在寶物平台上，括寶物與托盤機構

是將托盤內分為三個軌道，以便利寶物括取後自動分為三道，托盤用馬

達帶動鏈條作為主要動力來源，可讓托盤上下活動 ，括寶物機構安裝於

托盤上，以馬達與齒輪帶動伸縮桿，當作主要活動方式， 分類機構是利

用滾動滑軌將寶物掉落於履帶使寶物依順序滑落，以十字型旋轉機構卡

住寶物，在由顏色感測器分辨顏色後，再以十字型旋轉機構左右轉動，

將需要的顏色寶物送至寶物平台上，將不需要的顏色寶物送至廢料袋

內。 

 

底盤 

  主要是以角鋁製作成一個長方形之間構底座，它需負載整體組件之

重量所以在設計製作上選用較強之材料來製作。 

 

控制 



  使用 8051 晶片來作為機器控制的核心，透過 I/O 控制卡經由繼電器

來傳輸電氣信號來進行馬達驅動器等控制，達到比賽之目的要求等相關

規定。 

 

機電 

  利用 8051 晶片來作為整台機器的核心，透過 I/O 控制卡進行馬達驅

動器等控制，且為了使行走定位更精準，我們在機器人上加裝了尋跡感

測器及編碼器與微動開關等感測器來進行判斷、尋跡、定位等需求達到

比賽之目的，使機器不再是盲目的是有邏輯判斷來進行控制。 

 

參賽心得 

 

  非常榮幸參加此次 TDK 盃全國大專院校創思設計與製作競賽，在此

次比賽中由設計、製作、創意上獲得很多知識及製作設計之技巧，並暸

解製作一台功能俱全之機器人是相當不容易的事情由開始製作到製作完

成歷經的不少挫折，努力克服後覺得許多問題並不是無法解決而是能力

或智識的不足，遇到困難時就是需要去找人詢問及協助並了解其問題一

一去克服，透過此次的比賽讓我們培養出團隊合作默契。 

 


