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工作週報 1 

填寫日期 104年 3月 30日~104年 4月 5日 

第一週 

 

  我們這週草定機器人的製作目標，並且討論機器人大致的形體以及攻略，其

中還討論到機器人各部位的材質，最後我們開始分配工作要求每個人下周各自

要提出一個不一樣的想法。 
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工作週報 2 

填寫日期 104年 4月 6日~104年 4月 12日 

討論機器人最初的想法，並且平均分配工作內容。 

  我們這週先分享各自的想法進度，發現了不少創新的想法，在手寫的方面刪

減後大致上採取了兩種方案，一種就是兩點控制五個軸的手寫機構，一種就是

以印表機的形式 x,y,z的方式，至於投籃機構則獨立出來，讓機構簡單化。 
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工作週報 3 

填寫日期 104年 4月 13日~104年 4月 19日 

討論了細部的問題，必且提出幾個實際的方案。 

  本週討論了不少由網路上提供的想法，例如手寫機構，投籃機構，以及材質

等等，另外我們本週討論後決定手寫機構將捨去兩點控制五個軸的手寫機構， 

因為兩點控制五個軸的手寫機構不容易掌控，穩定性也不高，以及成本不符預

期等種種因素，最終決定捨棄它。 
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工作週報 4 

填寫日期 104年 4月 20日~104年 4月 26日 

討論後決定捨棄兩點控制五個軸的手寫機構。 

   

  本週我們決定開始繪圖建檔，以方便我們在未來擬定草圖時可以快速且精準

的繪出我們的機器人，例如馬達、輪子、投籃機構、手寫機構，最後我們分配

各自要完成的圖檔，讓每個人有著明確的目標為機器人努力，另外也嘗試了許

多的繪圖軟體，例如 solidwork、sketchup、autocad等。 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 5 

工作週報 5 

填寫日期 104年 4月 27日~104年 5月 3日 

開始建檔繪圖、嘗試許多繪圖工具。 

  本週我們發生了一些小問題，，因為 autocad等繪圖軟體不是我們擅長的繪圖

工具，因種種的不熟悉讓我們消耗了不少的時間，最後的考量下決定全部改以

較容易上手的繪圖工具 skechup繪圖，並且在時間內趕出了大部分需要的基本圖

形。 
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工作週報 6 

填寫日期 104年 5月 4日~104年 5月 10日 

決定繪圖工具。 

  

  本週我們停止了機器人的繪圖，因繪圖過程中遇到許多的不確定，所以工作

內容轉向了縮小版的移動機構，並且將材料收集好開始製作，過程中非常順

利，經由材料加工後，最後我們完成了模擬的移動機構，而且它的效果比起預

期中的更佳的穩定。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 7 

工作週報 7 

填寫日期 104年 5月 11日~104年 5月 17日 

實際測試移動機構的穩定性 

  本週我們決定要完成草圖，卻發現發現極大的問題，投籃機構以及手寫機構

因為各自獨立造成了精準度分散，而且機構比起想像中更加複雜，空間更是龐

大所以決定捨去了最初獨立兩個機構的想法，決定改以整合兩個功能的機構作

為取代，最後因機構的大變動，所以整個機器人的機身和構造的銜接全部都需

要大改，也延後了我們機器人草圖的完成。 
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工作週報 8 

填寫日期 104年 5月 18日~104年 5月 24日 

合併了手寫機構和投籃機構。 

 

  經過漫長的革新，第一版的機器人草圖終於完成，過程中我們考慮了許多問

題，也相對了提出了解決方案，最後我們開始分配各自要購買的材料清單，以

及發票核銷的規則說明，最後還列出了製作計畫目標，讓製作的過程更加清

楚，避免手忙腳亂的狀況。 
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工作週報 9 

填寫日期 104年 5月 25日~104年 5月 31日 

規則採購的發票、擬定製作計畫。 

 

  本週我們將大部分寄來的材料帶到工

房，並且開始將設計圖拆解成許多零件並

將它實際作出，但是過程不盡理想，第一

版草圖有許多問題尚未解決，所以我們將

鋁材加工成我們要的規格，並且比對機身

以及輪子大概的模樣，讓我們在設想功能

尚未齊全的機器人時，能夠有著較實體的

形體去思考。 
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工作週報 A 

填寫日期 104年 6月 1日~104年 6月 7日 

實際製作時發現問題，並且將確定規格的小零件加工完成。 

 

  發現許多設計圖繪圖可以完成，但是加工並非得以完成，而且許多細節的部

分也都大大的推翻了我們第一版設計圖的想法，例如螺絲距離太近，還有實際

材料是否有符合設計圖需求等實際問題，導致我們在實現機器人的部分多了許

多無法解決的問題，例如特殊規格的螺桿，手寫機構力矩負荷等問題。 
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工作週報 B 

填寫日期 104年 6月 8日~104年 6月 14日 

遇到了許多現實問題，規格不符，物理作用未加以考慮等。 

 

 

 

  本週我們重新考慮機身，發現第一版草圖的機器人無法符合我們的期待，而

且四個輪胎也無法準確的控制每一個方向，所以我們尚有很多發現很多無法解

決的問題，經過幾次討論與思考後決定先將已經確定的零件做好。 
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工作週報 C 

填寫日期 104年 6月 15日~104年 6月 21日 

無數次的討論細節上仍然有許多無法解決的問題，例如手寫機構的力矩，以及

輪子移動方向等現實問題，決定先將以確定的部分先完成。 

 

  本週我們開始著手於滑軌機構，利

用空餘的時間將所需的材料收集到

後，開始製作，首先我們先把零件分

解後，我們開始分配工作，有的切銷，

有的利用鑽床鑽洞，有的用車床铣

孔，最後終於把滑軌機構完成。 

 

 

  

 

 

 

 

 

 



 13 

工作週報 D 

填寫日期 104年 6月 22日~104年 6月 28日 

完成滑軌機構 

 

  本週我們在一次深層的探討細節並且我們在一次思考的手寫投籃機構的細

節，並且提出了將手臂伸出的機構，決定著手做測試，並且訂定高規格馬達，

至於機身起降的細節也提出了許多解決方案，另外底盤的設計我們臨時決定改

成了圓盤機構，為了讓我們的寫字機構可以更容易操控。 
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工作週報 E 

填寫日期 104年 6月 29日~104年 7月 5日 

設計手臂機構，並且更改地盤設計為圓盤 

 

  本週，我們將準備好的材料實際製作出前端手寫投籃機構的夾子，經過測試

後決定可行，但是機構所需要運作的空間龐大，無法使用，所以我們立即著手

於更改設計圖，並且將設計好的圓盤地盤匯入圖檔，完成了第二版機器人的設

計圖。 
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工作週報 F 

填寫日期 104年 7月 6日~104年 7月 12日 

測試手寫機構，並且完成第二版機器人設計圖。 

 

  輪子的精準度一直是我們很痛苦的問題，但是本週我們在 tetrix上找到了答

案，這個設計十分的特別，他別於我們一般車子的輪胎，我們的輪胎是採取斜

的，相當於萬象輪，另外我們用一般的萬象以及木材把底盤的圓盤製作出來，

並且實際作測試，但是結論不盡理想。 
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工作週報 G 

填寫日期 104年 7月 13日~104年 7月 19日 

想出別於一般輪子的方法，製作出圓盤底盤，並且作測試。 

 

  本週我們因 tetrix的測試有了很大的啟發，我們也開始將目標轉向電子電路

上，另外我們將感測器模組的類比功能以焊接的方式接出，而 Vin以及 Gnd

讓線路完整串接以便使電路輕量化，以實現我們的需求，至於機器人方面，圓

盤機構因強度、精準度以及滑動不佳等問題，最終決定以萬象輪胎方向的可變

化性取代了圓盤的旋轉彈性。 
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工作週報 H 

填寫日期 104年 7月 20日~104年 7月 26日 

焊接感測器電路，決定採用固定的方式寫字。。 

 

  本週由於設計圖等電路的大方向已趨向穩定，我們積極的以完成機器人底

盤，並且將地盤還有以前製作好的輪台、L片、鋁材方管，裝上機器人，把機

器人的基本身形組裝好，最後再將滑軌裝置完全固定於機身內，使機器人的雛

型逐漸完成。 

 

   

 
 



 18 

工作週報 I 

填寫日期 104年 7月 27日~104年 8月 2日 

將機器人的大架構鎖上螺絲並且組裝完成。 

 

本週我們將修改完成的手寫機構製作完成，加上了連桿，等待遲遲未來的特規

馬達，至於滑軌機構上的馬達以及輪子上的馬達也完成了，而且最初測試滑軌

機構的時規皮帶也裝上機器人，讓整台機器人大致上的功能完成，並且將先前

測試的程式以及完成部分的電路放上，做寫字滑軌的測試，但是測試不符理

想，還尚有許多需要 debug的地方。  
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工作週報 J 

填寫日期 104年 8月 3日~104年 8月 9日 

我沒完成了機器人的完整架構，並且電路配線，將機器人的基本功能完成，但

是由於尚未測試，所以冒出了許多問題，例如寫字機構在某些時刻會突然無法

做上下移動，速度不敷我們的預期等 

 

本周我們發現了寫字機構不能做上下的問題，是因為複雜的電路中，腳位錯位

導致 pwm的輸出發生了問題，也由於如此我們開始將電路貼上標籤，並且將

整理臨時的場地貼好循跡黑線，開始測試 PID，但問題卻緊接而來，循跡無法

自走。 
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工作週報 K 

填寫日期 104年 8月 10日~104年 8月 16日 

發現了寫字機的問題，並且加以解決，但是測試過程中的問題接踵而至 

 

我們發現了原來循跡自走會發生問題，是因為程式謀部分的不符，所以我們開

始動工 debug，並且將程式碼縮減，為了就是讓程式的執行效率有效提升。 
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工作週報 L 

填寫日期 104年 8月 17日~104年 8月 23日 

修改程式上循跡的 bug 

  

我整測試完基本循跡後，我們開始著手於電路的整合化，我們將所有的電路管

線，重新配置，並且完整 tag重要線路，將部分的電路板重新焊製成我們理想

的電路，最後再將線路膠裝，以達到線路輕量化並且簡潔的目標。 
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工作週報M 

填寫日期 104年 8月 24日~104年 8月 30日 

將線路重新整理並且捲線，讓我們在電路上比較能看出對應位置。 

  

本周將機器人的每個機構的測試作分割，確認每個機構都能夠正常運作，過程

中有不少問題，我們也相對應的補強了機構，讓晶片確實可以達到控制每個機

構的目的。另外我們也將場地製作完成，並且將機器人帶到場地作測試準備。 
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工作週報 N 

填寫日期 104年 8月 31日~104年 9月 6日 

作為機器人測試的最後準備工作及小型測試。 

 

本周正式開始測試，本預期可以快速完成各關卡，卻發生了單獨運行完全正

常，在四核心分工的時候出現不可預期的錯誤，最後我們發現是運作時，每個

ic在運作時出現了時間差的問題所以導致錯誤，最後我們利用強迫等待的方式

達到了各晶片之間的順利通訊。 
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工作週報 O 

填寫日期 104年 9月 7日~104年 9月 13日 

解決測試上的許多小問題，並且完成了四核心通訊時間差的問題。 

 

我們經過熬夜趕工後，L型彎道的對點，並且順利的將 TDK三個字寫完，另

外測試了許多 RGB的數值，為了可以找出最適合運算 RGB的演算法，雖然

不盡理想，但有著不少的進度。 
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工作週報 P 

填寫日期 104年 9月 14日~104年 9月 20日 

完成了 TDK，並且著手於 RGB的演算。 

 

本周幾乎天天睡在實驗室，我們完成了 rgb的辨識，並且可以將筆投入相對應

的箱子，取球的部分也順利完成，並且將 S行彎道順利通關完成，經過努力之

後大致上只剩下最後的投球測試。 
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工作週報 Q 

填寫日期 104年 9月 21日~104年 9月 27日 

順利的完成了大部份的關卡。 

 

本週我們完成了所有關卡，並且為了提高完成的時間，我們徹夜趕工，把我們

核心的優勢同步趕出來，但不盡理想，隨著我們的程式愈來愈龐大，我們開始

出現了從未有過的電位逆衝，以及穩壓後訊號電壓位準不足所產生的問題，最

後我們把部分的上拉電阻改成下拉後解決了不少問題。 
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工作週報 R 

填寫日期 104年 9月 28日~104年 10月 4日 

我們投入了同步並且解決了部分電壓為準等從未發生過的問題。 

 

我們為了台科的場地測試作最後的準備，我們將交通問題等雜項解決，並且將

機器人作最後調整，並且熟悉我們要測試的所有項目，讓我們可以在最短的時

間內完成我們主要需要測量的事項。 

 
 


