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  

  

 

顏培仁 老師 

主要研究領域為單晶片微電腦系統及 FPGA 設計

實務，針對此專題製作， 提供同學在單晶片微

電腦方面之電路設計、感測電路之應用、驅動電

路之設計以及程式設計之觀念及技巧，結合理論

與實務，進而使機器人可以準確、迅速的達成任

務。 

 

劉育均 

系別：明新科技大學 電子工程系 

電話：0995920501 

負責工作項目：撰寫程式、製作報告 

 

許富盛 

系別：明新科技大學 電子工程系 

電話：0919846100 

負責工作項目：設計電路、焊接電路、製作報告 



 

吳松霖 

系別：明新科技大學 機械工程系 

電話：0958303432 

負責工作項目：機構設計、機械機構加工、製作

報告 

 

王景平 

系別：明新科技大學 機械工程系 

電話：0911965267 

負責工作項目：機構設計、機械機構加工、製作

報告 

 機器人特色 

1. 為了夾取物品、放置分類、自走而採用四顆 CPU 控制動作。 

2. 取物使用三爪式機構，取物動作快且準確。 

3. 利用夾爪上的微動開關來感測物品高度以便分辨夾爪上的回收品。 

4. 分辨回收品後，利用轉盤可以 360 度全方位旋轉，機動性能高。 

5. 機構夾爪下有軌道可以讓物品順利的滑至箱子內，讓掉落更精準分類成功。 

 

概說 

  自動組的規則中，機器人必須在長寬高 1m*1m*1m 的起點出發，前

往資源回收點拾取回收品，再 進入資源分類區，將各回收品置放於指定

資源回收桶，由時間較短的隊伍獲勝。所以本隊機器人以準確取物、辨

別顏色、放置物品、及穩定為優先考量，最後才進一步 提升機器人的速

度以完成競賽項目。 

 

機構 

6. 機器人上半身機構 



 

機器人設有多方向的功能，藉由上結構與下結構中間的旋轉結合，可以達到

360 度的旋轉，在旋轉的角度都是利用光編碼盤來計算旋轉的角度，這可以讓

機器人放置物品的時候，有 多種的出物方向，即使機器人的前方沒有對準放

置區，也可以穩穩的將物品放置其內。 

7. 夾爪機構 

 

我們採取三爪式來進行夾取的動作，並且在個別夾爪裝上微動開關來進行物體

的分辨，我是利用個別物體的高度不同，來分辨夾到的回收品種類。 

8. 編碼盤機構 

 

我們利用兩顆光學式編碼盤來計算行走距離，為了讓脈波數更精準的回傳給我

們的 MCU 做運算，所以設計了避震機構，用時規輪和皮帶來帶動，可以不受

地形凹凸影響， 讓輪子可以更服貼地貼在地面上。 

9. 底盤車輪 

 

機器人本體採既輕巧又不失堅固性質的鋁材當作基礎材料，而我們車子的整個

底盤輪子使用兩顆橡膠輪和兩顆全向輪所構成的，前方兩顆全向輪為從動輪， 

橡膠輪則是以兩顆直流馬達分別帶動，並且和編碼盤並齊，電路板則有設計一

個槽可以放置進去，以扣的方式來代替鎖住電路板。 

 

底盤 

  底盤設計以重量平均為要點，可以讓車子行走時比較不會偏向，在

計算路程方面也較為精準。我 們利用車床車出輪框並套上兩顆橡膠輪子

作為主動輪，另外，使用兩顆全向輪作為從動輪，主動輪以兩顆馬達分

別帶動，並且將光編碼盤配置在馬達兩側，另外， 光編碼盤額外配置兩

個輪子以作為路徑距離之計算。 

 

機電 



   

10. 編碼盤電路 

 

我們機體是將光編碼盤掛在主動輪的兩側，而我所用的是一圈

360 個脈波數的光編碼盤，藉此來計算我們所要行走的路線。 

11. 電源電路 

 

電源電路我們則是使用 7805 穩壓 IC，再配合電容和二極體的搭配

將提供電源的電池穩定輸出固定的電壓給電路使用。 

12. CPU 電路 

 

我們採用在 CPU 方面則是採用 HOLTEK 單晶片 48F50E，它的製

造廠商是盛群，由於它功能好用，足 夠連接非常多的周邊裝置以

及具有複寫燒錄的功能，讓我們在功能需求及成本上都覺得非常

的滿意。 

 

參賽心得 

  在大家一起努力之下共同完成了這專題製作，很感謝我們這組夥伴

能在這專題中開開心心的製作，每天都有歡樂，也很感謝學長能用心指

導我們這些學弟，更感謝指導我的顏培仁老師每天都會用心的督導我

們，希望後輩學弟們能繼續延續我們的精神創造出更好的佳績。 

 


