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機器人簡介 

   機器人我們分為上下 2個部份設計，下半部是放置的

是馬達，紅外線感測器，電池，電路板。上半部則是取球

的機構，以馬達去帶動手臂使其可以順利抓取物品。架構

方面是使用空心鋁條跟厚紙板，所以整體的架構比較輕，

速度相對比較快。 

 

設計概念 

  這次比賽需要沿著白線跑到定點，然後拿取物品，再

將物品放入箱子。所以在設計方面將架構分成 2 個部分來

實現。第 1 是沿著白線跑，4個馬達加感測器的部分，第 2

是拿取物品跟放入箱子的部分，分成 2 個部分做不但除錯

容易，成功率也比較高。只要行走時發生錯誤馬上就可以

知道是第 1 部分有問題，取物或放物品時發生失誤，就可

以知道是第 2部分發生錯誤。 

    比賽是以 2 個一樣的場地，不同的 2 隊伍下去比，先

不論有沒有失誤，想要贏過對方，就只有比對手完成的速

度夠快。為了能夠省下時間在取物方面，我們是以跟置物

箱子差不多長度的手臂下去撈取，這樣一次就可以撈到所

有的物品節省時間。因有 3 個物品所以我們用了 3 個閘門， 

分別控制放置的物品，才不會造成失誤。 

 

機構設計 

機器人的主體我們主要參考之前比賽過的學長的經驗，使

用的是空心鋁條跟厚紙板，空心鋁條耐震度強可以使結構

穩定，不但可以使人力方便加工，可塑性也高，而且還會

不會給機器人帶來太多多餘的重量。結合部分層板及厚紙

板等材料進行加工、剪裁、鑽洞及組合，來製作本作品之

機構。其中，部分鋁材雖仍有許多之前鑽孔的痕跡，但由

於並不影響機構結構之穩定，且因材質堅固並符合輕量化

的需求，因此相當適合本作品之製作，特別的是，這樣的

構思更可符合物盡其用之概念。 

為了在減輕機器人的整體重量，在有些地方我們使用

了厚紙板，不但方便加工設計，也使機器人重量大大降低。

就整體來看架構的韌性好，不但可以保護電路及線路，車

架也不容易變形，而且也比較因重量而影響到速度。 

  機構方面分為２個部份實現，以行走為主的下半部、

與抓取物品的上半部。我們把機構設計成方形，機構大小

跟放置物品的平台差不多大，而馬達跟電路板置於下半部

的中間部分，把重心放在中間可使行走穩定度更高。上半

部使用馬達去驅動機器人手臂，也在滑落處加裝３個閘

門，並以３個馬達去控制閘門使物品滑落。 

 

機電控制 

    這次的機器人控制架構，我們是以 2個 89C51 晶片來

控制，所使用的感測器是紅外線感測器。機器人的車體架

構是以四輪驅動方式，所以第 1 個控制晶片是以 4 個控制

輪胎的馬達，加紅外感測器為主；第 2 個控制晶片所控制

的是取物品時的馬達，跟放置物品時的馬達。因為比賽時

需要延著白線，所以我們將紅外線感測器放置在車子的前

後方，並且為了能使失誤率變小，所以在感測器方面我們

使用了 16 個外線感測器，以避免車子在行走時發生誤判。

為了放置瓶子，在４顆輪胎邊緣再各加裝一顆感測器，以

準確的停車。 
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圖1 馬達驅動電路圖 

 

機器人成品 

 

 

圖 2 紅外線感測器 

 

 

 

圖 3 電路板 

 

 

圖 4 電路板 

 

 

 

圖 5 馬達 

 

 

圖 6 電路板與電池 
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圖 7 下半部機構 

 

 

圖 8  車子整體架構(一) 

 

 

圖 9  車子整體架構(二) 

 

 

圖 10 車子整體架構(三) 

 

 

 

圖 11  車子整體架構(四) 
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圖 12 機構手臂 

 

結論 

這次的比賽有電路設計、電路控制、馬達控制、程式

設計等，而在這次的比賽中所使用的紅外線感測器，在感

測白線時的效果並不如預期的好，所以再比賽的時候因為

這樣子而衝出場地外，這是一點需要改進的地方，不過這

次的比賽把我們所學的都發揮到漓淋盡致，如 Protel99SE 

、Solidworks、MPLAB、89C51 還有機構和電路的設計，每

個步驟都是不能馬虎的，同時還要長時間的練習及修改，

才能順利完成動作。 

 

參賽感言 

  很高興能參加這次 TDK 的比賽，在製作的過程上，會

遇到很多沒遇過的困難，偶爾放鬆一下再繼續做。不要怕

失敗，堅持下去才是成功的關鍵。一次一次的修改與測試，

將機器人調整到最好的狀態， 再到場上比賽，不要輕言放

棄，才能有亮眼的表現。在這過程中，使我們成長了許多，

也讓我們學習到團隊精神的重要，一個人不是萬能的，必

須大家的分工合作，才有可能把不可能的事件化為可能。

雖然沒獲得去日本的機會，但還是令我們學習到許多寶貴

的經驗，尤其是在這次的比賽當中我們看到了許多學校的

機器人，大家的創意和特色也都成為我們學習的目標，所

以在這裡非常的感謝 TDK 公司。 
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