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自動組(遙控組) : NDHU-SFMCL 及 NDHU-東之皇華  

指導老師：蘇仲鵬老師 

參賽同學：來國彥、林于娟、陳平軒、黃韋韜 

國立東華大學資工系 

 

  

 

一、機器人簡介 

我們的機器人有非常優秀的循徑演算法，主要是以

希望未來手推車可以自動化移動無須人在施力推動為理念

進行設計，包含跨過障礙物、追蹤，朝向裝攝影機追中人

類或指令方向發展。我們的跳月機制是利用 4片彈簧片打

擊地面使其彈起。 

 

二、設計概念 

我們分為黑線感應，紅點判斷，行走，跳躍這 4 大關

卡，黑線我們以多個黑白感測器，紅點判斷以一個顏色感

測器，行走我們利用全向輪，跳躍則是使用彈簧片，而我

們的紅點演算法裡面可以判斷第幾個紅點，而黑線因為用

了些比較高深的演算法可以在「不論任何種類」的黑線上

進行循徑，跳躍則是特定紅點進行指令。 

 

三、關卡得分特色 

第一關為循徑，我們利用黑白感測器來來判斷以及行

走。 

演算法示意圖: 

 

 

第二關為跳遠，我們利用彈簧片施以向斜前方的力。 

          

 

第三關為連續跳高，我們讓彈簧片連續轉動 2次。 

    

第四關為跳高，利用彈簧片施予向上的力。 

 

四、三視圖重點解析 

正視圖: 

  

俯視圖: 
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右視圖: 

 

 

 

五、機構設計及理念 

 

1. 行走:目前使用直流減速馬達搭配全向輪。  

2. 跳躍:使用高扭力馬達轉動彈簧片撞擊地面。 

跳高模擬: (點選超連結) 

跳遠模擬: (點選超連結) 

機構: 

一、底盤：材料為不鏽鋼烤肉架，形狀大致上為長方形 。 

二、 顏色感應器：判斷地板顏色回傳畫面去做影像處理 。 

三、圓弧型金屬片：馬達驅動兩側四個半圓彈簧片來做跳

躍動作 。 

四、 全向輪行走：由馬達驅動的兩個行走用的主要輪子，

並在前後再加裝各一個輔助輪來維持平衡。 

 

電路設計：使用 Arduino Mega 搭配麵包板。 

 

判斷黑線的傳感器：  

由多個黑點探測器進行組合成一排，並設計當黑線偏離中

間幾個探測器時要整馬達轉速，探測器會回傳 0 或 1，由

此得知是否為黑色。  

 

判斷顏色的傳感器：  

顏色傳感器可以讓電腦針對單點的 RGB 三原色依序做判 

斷，並根據數值差距得知顏色為何而做出不同的行動指令， 

之所以不利用攝影機的原因是因為單點判斷顏色可以更快 

速得知結果，而不需要經過複雜的圖形處理和計算，進而

節省資源消耗。  

 

兩種傳感器的組合：  

我們利用先判斷是否為紅點，假設不是的話則進行尋徑，

如果是的話則觸發事件，並執行相對應的動作，這有一個

好處，是在黑線上時能雙重確認其所在為黑色。 

 

六、擷取與脫離機制 

在重量分布的設計上，我們採取最能穩固底盤的形式

讓大部分重量級中在底盤上下五公分的範圍，在往上就使

用較輕量化的造型設計來增加整體的重量和高度。 

 

七、適應環境機制 

我們採取賣場手推車的造型設計，而在行走部分除了

兩側由馬達驅動的輪子之外還在前後加裝了輔助輪可以適

應緩坡等地形，另外當遇到更加崎嶇的地形時可以選擇用

四個角落的彈簧片代替輪子，因而不受限於平坦的路面。 

 

八、達陣之創意設計 

在沿黑線行走的部分我們用最穩固的重力分布去達

成目的穩定的循徑，而為了順利的跳躍我們在設計上採取

最輕量化且生活中容易取得的材料，包括作為底盤的烤肉

架、塑膠繩、鐵絲、海報紙等等。 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

在機器人的造型設計上，我們模仿賣場的購物車並且

以實用性、 便捷性為設計方針，尤其在實用性的部分，讓

跳高模擬.gif
跳遠模擬.gif
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機器人可以作為能自動行走的運送物品的車子，為了能夠

普及化到商店和家庭之中。 

 

十、團隊合作的說明 

我們團隊包括三個資工系大一(參賽時)和一位電機

系的碩班學長，團隊的分工明確但彼此也常互相討論、協

助，尤其在機器人組裝的部分，因為都不是機械專業所以

遇到較多的困難但大家也一起一一克服了。 

 

十、材料選用考量 

在材料選用上我們使用全向輪來做循徑，而跳躍部分

則是彈簧片搭配高扭力馬達來提供機器人的跳躍的力和落

下時做緩衝，而底盤部分我們採用最輕量化且穩固的設

計，全部由團隊自行採買、組裝。 

 

 

 


