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2011 全國高中職全國高中職全國高中職全國高中職微電腦應用設計競微電腦應用設計競微電腦應用設計競微電腦應用設計競賽賽賽賽 

從電腦鼠到機器人，都是整合資訊、電子、電機、機械等知識的機電整合平台。

每個完整的電腦鼠及機器人均包含電源電路、感測電路、馬達電路、CPU 電路等四

大部分。而透過競賽的方式，使學生動手製作設計機器人，除可提升學生設計實作

與創新研發的能力，更可達到寓教於樂、積極學習與思考創作之教育目標。 

 

一、培訓營 

1、時間：100 年 9 月 10 日（六），早上 9:00 起。 

2、地點：中州科技大學電機與能源科技系 G305 網路實驗室 

3、方式：各家機器人專業廠商針對選用的隊伍進行培訓，作完整產品介紹。 

 

二、報名時間及方式 

1、培訓訓練營：即日起日開始報名，至舉辦前一日截止 

2、比賽報名：即日起至 100 年 9 月 15 日（四）截止報名。 

3 、 報 名 方 法 ： 請 填 妥 報 名 表 ， 如 附 表 一 ， 掃 描 或 照 相 檔 e-mail 至

htdk2011@dragon.ccut.edu.tw 或 htdk2011@gmail.com，紙本再郵寄：51003 彰化

縣員林鎮山腳路三段二巷 6 號  中州科技大學  電機與能源科技系 劉昭忠老師

收。 

4、聯絡電話：電機與能源科技系 04-8311498 轉 2101。 

 

三、比賽時間及地點 

1、比賽時間：100 年 10 月 8 日（六） 

2、地點: 中州科技大學風雨球場、電機與能源科技系 

 

四、競賽內容 

1、二足機器人直線競賽      

此競賽目的在於機器人必須要具備頭、軀幹、雙手、雙足之人形構造，限制機器

人的身長、重量、劈腿寬度、腳掌、兩臂平舉長度，競賽中機器人必須以雙足步

行方式前進， 比賽勝負以機器人所走的距離及所花費的時間決定，距離最長者

獲勝，若距離相同以時間最短者獲勝。藉由競賽提昇電機驅動與機械運動技術之

整合能力。 

2、二足機器人足球 PK 競賽         

此競賽目的是以趣味競賽方式進行，設計一個 200cm x 240cm 足球場地，以足球

競賽主題，參賽者藉由競賽的參與，促進參賽者的創意與技術設計能力，並達到

寓教於樂的目的。藉由競賽過程，將機電整合與智慧型機器人教育理論與實作結

合。 

3、循跡競速自走車競賽     
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競速自走車競賽包含紅外線感測器、馬達控制、加速度感測器及人工智慧相關理

論，此競賽目的是考驗學生程式設計撰寫、機構設計能力及紅外線感測器循跡功

能。此競速路線是由圓弧與直線所組成，參賽者必須完成比賽路線，競賽時間越

短者獲勝，同時希望藉由比賽參與，提高競賽者程式設計撰寫、紅外線感測器了

解與人工智慧運用能力。 

4、避障競速自走車競賽     

本競賽目的提供參賽者發揮機構設計、創意組裝設計與系統軟體撰寫能力，配合

人工智慧技術，完成任務，並採競時制，時間越短者獲勝。 

5、微電腦創意設計競賽     

本競賽以創意並開發出具互動性互動性互動性互動性之實體作品，意即以最廉價的微電腦與最精簡的

機械結構，製作出最實用、功能最多與最具商品價值之微電腦控制產品，以 C/P

值（Capability/Price 功能價值比）高者獲勝。 

 

評分項目 得分 

創意 30 分 

實用性（商品價值） 20 分 

作品完整性 25 分 

競賽報告內容 15 分 

書面資料 10 分 

*微控制器(MCU)的部分全部使用國內廠商所設計生產的單晶片 20 % 

 

五、參賽資格 

全國政府立案之高中職在學學生。比賽組別共分 5 組，分別為： 

1、第 1 組：二足機器人直線競賽 

2、第 2 組：二足機器人足球 PK 競賽 

3、第 3 組：循跡競速自走車競賽 

4、第 4 組：避障競速自走車競賽 

5、第 5 組：微電腦創意設計競賽 

 

六、相關說明如下 

1. 以上各組之作品需有 1 名校內專任指導老師，參賽學生至多四名。所有參賽學生

在比賽前，均須具有原報名學校學生身分，否則ㄧ經檢舉，即取消該組參賽資格，

若各組競賽規則中另有參賽資格限制者，依競賽規則規定辦理。 

2. 微電腦創意設計競賽之參賽作品，不得為曾經參與國內各公開競賽之得獎作品，

一經檢舉，經大會以電子郵件通知，須提供申覆意見，並須提供前期得獎作品供

大會比較，由大會召集評審委員開會判定雷同比率，以決定參賽資格。 

3. 參賽作品不得同時參與其他競賽。若經檢舉且查證屬實，即喪失該組參賽資格。 

4. 微電腦創意設計競賽之參賽作品，若微控制器(MCU)的部分全部使用國內廠商所
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設計生產的單晶片，可獲得總分加權 20%計算(即滿分 120 分)。 

5. 競賽最新相關消息與競賽辦法 Q & A，請參考中州科技大學電機與能源科技系競

賽網站 www.ccut.edu.tw 或 e-mail 至：htdk2011@dragon.ccut.edu.tw 或

htdk2011@gmail.com。 

 

七、獎勵方式 

(1)  第一名：獎金五千元整及獎狀。  

(2)  第二名：獎金三千元整及獎狀。  

(3)  第三名：獎金二千元整及獎狀。  

(4)  佳作：取數名、獎狀。 

(5)  參賽隊伍：參賽證明。 
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壹壹壹壹、、、、二足機器人直線競賽二足機器人直線競賽二足機器人直線競賽二足機器人直線競賽 

 

1. 機器人的規定機器人的規定機器人的規定機器人的規定  

  (1)  機器人必須要具備頭、軀幹、雙手、雙足之人形構造。否則不予參賽。  

(2)  機器人須以雙足步行方式前進，但不得以連桿或其他方式前進。如有特殊

設計請先洽詢主辦單位，否則檢錄時以主辦單位認定為準。  

(3)  機器人必須以自行背負電池方式獲得能源。  

(4)  機器人身高必需在45cm以下；機器人重量必需在2.5kg以下。機器人劈腿寬

度不得大於50cm；機器人腳掌不得大於7cm*12cm。機器人兩臂平舉不得

大於45cm。  

(5)  如果機器人在行進間會改變幾何形狀的話，也必須符合上述的規定。  

(6)  機器人不得裝置接觸式感測器，但可裝置非接觸式感測器，例如紅外線或

超音波等，且須自主前進不得使用遙控器。  

(7)  感測器視為機器人的一部份，安裝後仍須符合機器人尺寸重量規定。  

(8)  參賽者得標誌或裝飾己方機器人，以利形象識別。  

 

2. 競賽場地競賽場地競賽場地競賽場地（（（（請參考圖請參考圖請參考圖請參考圖1）））） 

(1)  直線競走場地為黑底白線，直線長度300cm，直線寬度30cm。 

(2)  每台機器人直線競走場地共有三條白線，左右白色邊線為1.8cm，中間    

白線寬度為3.6cm。  

(3)  直線競走場地周圍無任何牆壁。  

 

3. 比賽規則比賽規則比賽規則比賽規則  

(1)  機器人未通過檢錄，不得下場比賽。  

(2)  機器人檢錄後將由大會保管，且不得再修改程式。  

(3)  每場機器人的競賽時間為限時1分鐘。  

(4)  機器人競走時，若發生跌倒或觸碰到左右邊線(白色)，則視為比賽結束，

並計錄該機器人所走距離與花費的時間。 

(5)  機器人競走時，機器人身體除二足掌外，其餘各部份皆不可觸碰地面，否

則視為比賽結束，並計錄該機器人所走距離與花費的時間。  

(6)  比賽勝負以機器人所走的距離及所花費的時間決定，距離最長者獲勝，若

距離相同以時間最短者獲勝。 

(7)  當有爭議時，裁判具有最終裁判權，參賽者不得異議。 

(8)  同一台機器人不得再參加同項及其它項目之競賽，否則以棄權論。 

(9)  參賽隊伍將於檢錄同時進行抽籤決定出賽次序，每隊限一人下場比賽。  

 

4. 獎勵獎勵獎勵獎勵  
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(1)  第一名：獎金五千元整及獎狀。  

(2)  第二名：獎金三千元整及獎狀。  

(3)  第三名：獎金二千元整及獎狀。  

(4)  佳作：取數名、獎狀。 

(5)  參賽隊伍：參賽證明。 

 

5. 附件圖附件圖附件圖附件圖  

 

圖 1.  直線競走示意圖 

300 cm 

起點 

終點 

30 cm 

左邊線寬度：1.8 cm 

右邊線寬度：1.8 cm 

中間線寬度：3.6 cm 

左邊線 左邊線 中間線 
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貳貳貳貳、、、、二足機器人足球二足機器人足球二足機器人足球二足機器人足球 PK 競賽競賽競賽競賽 

 

1. 機器人的規定機器人的規定機器人的規定機器人的規定 

    (1)  機器人必須以雙足步行方式前進，不得以連桿，輪形或其他不符合雙足定

義方式移動。如有疑義，請先提出，否則檢錄時以主辦單位認定為準。 

(2)  機器人必須以自行背負電池方式獲得能源。 

(3)  機器人須以足部踢球，且不得裝有彈射機構或額外動力機構。 

(4)  機器人身高必需在 35cm 以下，重量必需在 2kg 以下。 

(5)  機器人劈腿寬度不得大於 50cm，機器人腳掌面積不得大於 7cm*12cm。 

(6)  機器人兩臂平舉不得大於 45cm。 

(7)  機器人需由無線遙控器控制，天線視為機器人之一部份，須符合上述 尺寸

規定。 

(8)  參賽隊伍須準備二組不同頻率的石英震盪器，若無準備因而造成干擾    

無法順利操控，參賽隊伍自行負責。 

 

2. 競賽場地競賽場地競賽場地競賽場地（（（（請參考圖請參考圖請參考圖請參考圖2）））） 

(1) 比賽場地為一 200cm x 240cm 的木質長方形場地，上不反光漆。 

(2) 圍牆高 10cm 厚 2cm，圍牆側面與頂部為黑色漆。 

(3) 球門淨欄寬 100cm 粗 2cm，橫樑淨高 40cm，球門網深 20cm。 

(4) 球門前禁區，寬 120cm，深度 30cm。 

(5) 場地四個角上有四個腰長 10cm 的等腰三角形擋板。 

(6) 起始線為白色電工膠帶。 

(7) 距球門前 60cm(白色)、前 60cm 左右 70cm(藍色)、前 30cm 左右 70cm(紅色)

標記為罰球置球點，塗刷十字標記。 

 

3. 比賽規則比賽規則比賽規則比賽規則 

(1) 機器人未通過檢錄，不得下場比賽。檢錄完後不得對機器人做任何調整及

變更。  

(2) 比賽中每隊只允許一名隊員上場操控。操作者必須距離場地邊界 50cm 以

上。  

(3) 每場比賽分第一及第二階段，各隊每階段各踢五球，每階段限時 5 分鐘。 

(4) 比賽採用標準壁球，選手負責置球於十字中心，如未依規定置放，裁判得

糾正之。 

(5) 選手須將攻方機器人置於中場圓內，並遙控由圓內出發前往踢球，若存在

守方(第二階段)，則守方起始位置於己方白色標記處。 

(6) 選手進攻時不慎碰觸到球，則認定已踢球。 

(7) 球體 1/2 壓到球門線或超越球門線，即視為得分；球體於進球門前碰觸邊
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界即視為出界。 

(8) 距球門正前 60cm 白色標記處為 1 號球，得分 1 分；前 60cm 左右各 70cm

藍色標記處為 2 號球，得分各 2 分；前 30cm 左右各 70cm 紅色標記處為 3

號球，得分各 3 分。 

(9) 第一階段為半場定點自由球 PK 賽，場上只允許攻方機器人一台 

(10) 第二階段為長射 PK 賽，由攻方向守方場地踢球，攻守雙方不得跨越中線，

守方須保持站立或移動狀況，否則視同跌倒；守方不得進入禁區，否則取

消資格。 

(11) 在比賽時間期限內，每階段可對同一球踢一次。 

(12) 第一、二階段得分相加為總得分，若雙方總得分相同，則進行延長賽。 

(13) 延長賽以三局為限，以半場定點自由球 PK 方式(同第一階段)，若有得分且

分數相同時，則以完成時間較少者獲勝，如延長賽均未進球則 2 隊均取消

資格。 

(14) 機器人任何部位皆不能碰觸球門，否則取消資格。 

(15) 機器人跌倒後需將機器人拿回至中場圓內繼續比賽。 

(16) 裁判具有比賽最終裁判權，參賽者不得異議。 

(17) 同一台機器人不得再參加同項及其它項目之競賽，否則以棄權論。 

 

4. 獎勵獎勵獎勵獎勵 

(1)  第一名：獎金五千元整及獎狀。  

(2)  第二名：獎金三千元整及獎狀。  

(3)  第三名：獎金二千元整及獎狀。  

(4)  佳作：取數名、獎狀。 

(5)  參賽隊伍：參賽證明。 

 

5. 附件圖附件圖附件圖附件圖 



 8 

1
0

0
c
m

 

1
1

2
c
m

 

30cm 

20cm 
4cm 

2cm 

30cm 40cm 15cm 

1
7
c
m

 

2
8
c
m

 
1

0
c
m

 

禁
區
禁
區
禁
區
禁
區 

球
門
球
門
球
門
球
門    

70cm 

70cm 
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參參參參、、、、循跡競速自走車競賽循跡競速自走車競賽循跡競速自走車競賽循跡競速自走車競賽 

 

1. 競賽規則競賽規則競賽規則競賽規則 

(1) 競速自走車必須能獨立作業，參賽選手不得以有線或無線電波控制。 

(2) 比賽進行時，不得再對競速自走車所有組件進行調整或置換(含程式、電池

及電路板等)，亦不得要求暫停。但經裁判同意時，可進行簡易的維修。 

(3) 競速自走車的長、寬均不得超過 25 公分，高度則不得超過 20 公分。  

(4) 競速自走車沿著競速路線的方向由起點運動到終點，所花費並記錄下來的

時間，就是計時賽的比較標準。 

(5) 比賽場地公開後，不得將場地資訊透由任何方式輸入競速自走車。並且在

比賽進行中也不能再對競速自走車上的所有組件進行調整或置換(含程

式、電池及電路板等)。 

(6) 競速自走車沿著競速路線的方向由起點運動到終點，所花費時間的計算方

式是由起點的感測器偵測到競速自走車起算，直到終點的感測器偵測到競

速自走車為止。但是這個成績必須是競速自走車全部通過終點線後才算有

效。 

(7) 每一台參賽的競速自走車都可以使用最多 5 分鐘的時間，在這一段時間內

最多可以有 3 次的計時成績(比賽隊伍數太多時，主辦單位保留調整時間與

嘗試次數的權利)。 

(8) 每一台參賽的競速自走車都必須由規定的「起始與終點區」內沿著指定的

方向出發，但在連續的繞圈計時中可以不中斷的方式進行。 

(9) 每一台參賽的競速自走車在完成一次的繞圈計時後，都必須自動地停在規

定的「起始與終點區」內至少 2 秒鐘。 

(10) 每一台參賽的競速自走車當車身離開競賽路線或停止不動超過 2 秒鐘，視

為行走失敗即須退場。 

(11) 除非經裁判長要求或同意參賽的競速自走車棄權，否則參賽人員在比賽進

行的過程中都不可以碰觸其競速自走車。只有當競速自走車無法繼續進行

比賽，裁判長方能同意參賽競速自走車棄權的要求。 

(12) 每一台參賽的競速自走車當車身未能涵蓋白色軌道時，即視為離開競賽路

線。 

(13) 比賽當天場地環境的溫溼度與一般的室外環境相同。參賽隊伍不得要求調

整燈光的明暗。 

(14) 當裁判長覺得有需要時，可以要求參賽隊伍針對其競速自走車提出相關的

說明。裁判長也可以在依據競賽規則或其他合理的考量下，採取必要的措

施要求參賽者棄權或取消參賽者的參賽資格。 

 

2. 競賽場地說明競賽場地說明競賽場地說明競賽場地說明（（（（請請請請參考圖參考圖參考圖參考圖3a-d）））） 
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(1) 競賽場地之表面為黑色，競速路線則是使用 1.9 公分寬的白色條紋來標示。  

(2) 競速路線是由圓弧與直線所組成，圓弧的最小半徑為 15 公分。 

(3) 相同曲率的圓弧至少有 15 公分以上才會改變曲率。 

(4) 競速路線的總長度不會超過 60 公尺。競速路線可能會交叉(交叉的角度為

90 ± 5 度，請參考下圖)，但競速自走車在競速路線交叉的地方必須直行。 

1.9cm

交叉競賽路線

 

(5) 競速路線的起點與終點會在同一個直線區域上，而且終點在起點的後方 80

公分處。沿著競速路線的方向的右側，在起點與終點處都會有「記號」。在

起點線與終點線的記號處也都各會有一個標示「START」與「GOAL」內

徑寬 40 公分、高 25 公分的門。在起點與終點之間的區域稱為「起始與終

點區」(請參考圖 3a-b 說明)。 

 

 

圖 3a 「START」與「GOAL」內徑寬 40 公分、高 25 公分的門 

 

 

圖 3b  在起點與終點之間的區域稱為「起始與終點區」 

 

(6) 競速路線上距離起點與終點 20 公分以內的路線，或是距離路線交叉點 25

公分以內的路線都是直線。 
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(7) 競速路線上發生曲率變化路線的起始位置與終止位置，都會在沿著競速路

線方向的左側以記號標示。 

(8) 比賽場地大多是水平的，但某些部分可能有至多 5 度的傾斜。 

 

圖 3c  曲率變化路線的標示方式 

 

 

圖 3d  起點與終點的標示方式 

 

3. 注意事項注意事項注意事項注意事項 

(1) 比賽進行期間，不得再對自走車下載程式或置換 ROM。也不允許將自走車

連接到任何可以針對自走車調整程式的軟硬體設備。 

(2) 自走車開始進行比賽後，如果在沒有碰到起始線前就停止或離開競賽路線

時，也視同完成一次的成績計時。 

(3) 每一台參賽的自走車即使在完成一次的繞圈計時並通過終點線後，若是未

能自動地停在規定的「起始與終點區」內，成績視為無效。 

(4) 在競賽路線中，可能會有不同曲率的圓弧相互連接。 

(5) 在競賽路線的某些銜接處，可能會有 1mm 左右的高度差。 
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(6) 在競賽路線的起點與終點線所用的是穿透式光感測器，離競賽場地大約高

1 公分處。參考圖 3a 所示。 

(7) 當完成賽事的自走車隊伍少於比賽獎項時，必要時可從缺。 

(8) 不容許各項關於自走車對競賽場地抓地力的要求與抱怨。 

 

4. 獎勵獎勵獎勵獎勵 

(1)  第一名：獎金五千元整及獎狀。  

(2)  第二名：獎金三千元整及獎狀。  

(3)  第三名：獎金二千元整及獎狀。  

(4)  佳作：取數名、獎狀。 

(5)  參賽隊伍：參賽證明。 
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肆肆肆肆、、、、避障競速自走車競賽避障競速自走車競賽避障競速自走車競賽避障競速自走車競賽 

 

1. 自走車的規定自走車的規定自走車的規定自走車的規定 

(1) 自走車於靜止狀態時的長度與寬度皆不得低於10 公分，重量不限。 

(2) 使用之自走車型式不拘。 

 

2. 比賽規則比賽規則比賽規則比賽規則 

(1)  參加隊伍依大會排定之順序出賽。 

(2)  每隊限一名操控手下場操控自走車。 

(3)  比賽場地如圖 4a 所示，為本校電機與能源科技系二樓走廊，地面以黑色電

工膠帶作為起跑線及終點線，比賽路程全長約 18 公尺。比賽時將於場地內

不等距離放置 20 個以上裝水 3 公分高的寶特瓶(容量約 0.6 公升，圓柱形，

透明)，每個寶特瓶距離牆邊大於 15 公分，每兩個寶特瓶之間的距離大於

50 公分。寶特瓶放置數量及位置以比賽現場為準，每一場次約略相同。牆

壁上將標示距離終點線的段數，每段的距離相等為 40 公分。 

(4) 比賽開始前，所有參賽的自走車均須至大會檢錄，檢錄後將自走車留置於檢

錄區，輪到下場比賽的隊伍，操控手須在裁判的示意下至檢錄區取車並準

備比賽。 

(5)  比賽時每次一個自走車下場比賽，先就位於起跑線，當裁判發出哨聲後，

操控手即可啟動自走車。 

(6)  自走車啟動後，操控手即不可再碰觸自走車，也不可以任何遙控方式遙控

自走車。違反本條規定者，該自走車即須退場，不計成績。 

(7)  比賽中自走車撞牆或撞倒任一個寶特瓶即須退場， 以當時的位置計算行走

距離。 

(8)  比賽成績以自走車走完全程的時間為計算標準，時間越短者成績越高。走

完全程的時間以 1 分鐘為限。無法走完全程者(包含因撞牆或撞倒寶特瓶而

退場者)，以該自走車的前端距離終點線的最短距離為計算標準，距離越近

者成績越高。此一距離的量測以一段為一個單位，未滿一段者以一段計算，

例如一自走車距離終點線有 5.5 段距離，則以 6 段距離計算。 

(9)  錄取名次以走完全程者先錄取。遇有無法排定先後名次之隊伍，則該批隊

伍加場比賽，直到可決定先後名次為止。 

(10) 比賽開始後，選手不得再對自走車所有的組件進行調整或置換(含程式、電

池及電路板等)，也不得要求暫停。 

(11) 比賽時的光線為現場的自然光線，不開啟任何燈具。 

 

3. 獎勵獎勵獎勵獎勵 

(1)  第一名：獎金五千元整及獎狀。  
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(2)  第二名：獎金三千元整及獎狀。  

(3)  第三名：獎金二千元整及獎狀。  

(4)  佳作：取數名、獎狀。 

(5)  參賽隊伍：參賽證明。 

 

4. 附件圖附件圖附件圖附件圖 

 
圖 4a  避障競速自走車比賽場地實景圖 

 

 

262cm 392cm 392cm 

11.5m 

電機系電機系電機系電機系 E 棟棟棟棟 2 樓樓樓樓 

190cm 

155cm 

175cm 

287cm

檢錄處檢錄處檢錄處檢錄處 

比賽場地比賽場地比賽場地比賽場地 

 

圖 4b 避障競速自走車比賽場地與檢錄處 

 (本圖僅供參考，實際場地及寶特瓶的放置數量與位置以比賽時的場地及配置為準) 
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伍伍伍伍、、、、微電腦微電腦微電腦微電腦創意設計競賽創意設計競賽創意設計競賽創意設計競賽 

 

1. 競賽內容簡介競賽內容簡介競賽內容簡介競賽內容簡介 

    本競賽的主要目是整合學校所學的硬體架構、微電腦電路製作和程式設計等三

大部分，激發出創新思維並實際地製作出創意性、實用性和可行性的實體作品。此

實體作品無論是機器人、電腦鼠或其他形式的作品，以創意為主，不限尺寸，形式

和功能，以能服務或影響人類日常生活為主要考量。換言之，即以最廉價的微電腦

與最精簡的機械結構，製作出最實用、功能最多與最具商品價值之微電腦控制產品，

以 C/P 值（Capability/Price 功能價值比）高者獲勝。 

 

2. 評分標準評分標準評分標準評分標準 

(1)  創意：作品設計具有創新性或創意性（30 分）。 

(2)  實用性（商品價值）：針對環境應用與實用效益（20 分）。 

(3)  實體作品完整性：實作出參賽作品為原則（25 分）。 

(4)  競賽報告內容 ：現場參賽作品的口頭報告、展示和問答（15 分）。 

(5)  書面資料：格式參考附件，參賽作品構想概念的完整說明（10 分）  

(6)  機器人創意設計競賽之參賽作品，若微控制器(MCU)的部分全部使用國內

廠商所設計生產的單晶片，可獲得總分加權 20%計算(滿分 120 分)。 

 

3. 競賽進行及準備競賽進行及準備競賽進行及準備競賽進行及準備 

參賽各隊於當天比賽報到之時，繳交書面資料電子檔書面資料電子檔書面資料電子檔書面資料電子檔和印出書面資料書面資料書面資料書面資料 3 份份份份給主

辦單位。每隊比賽時間為每隊比賽時間為每隊比賽時間為每隊比賽時間為 20 分鐘分鐘分鐘分鐘，將進行書面資料審查、口頭報告(電子檔簡報電子檔簡報電子檔簡報電子檔簡報)、

實作展示實作展示實作展示實作展示及問答。負責評分之評審將依評分標準的各項目給分（Capability），並訂出

各作品之製作成本(Price)，再計算各作品之 C/P 值，以 C/P 值高者優勝。 

 

4. 獎勵獎勵獎勵獎勵 

(1)  第一名：獎金五千元整及獎狀。  

(2)  第二名：獎金三千元整及獎狀。  

(3)  第三名：獎金二千元整及獎狀。  

(4)  佳作：取數名、獎狀。 

(5)  參賽隊伍：參賽證明。 

 

5. 附件附件附件附件:書面資料格式書面資料格式書面資料格式書面資料格式 
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《《《《格式範例格式範例格式範例格式範例》》》》 
2011 TDK 全國高中職微電腦全國高中職微電腦全國高中職微電腦全國高中職微電腦創意設計競賽創意設計競賽創意設計競賽創意設計競賽作品簡介作品簡介作品簡介作品簡介 

作品名稱：多功能家用機器人 

學校科系：中州技術學院電機系 

學生姓名：許竣傑、張宇丞、呂佑安、程冠儒 

指導老師：劉昭忠 

一一一一、、、、設計作品之目的設計作品之目的設計作品之目的設計作品之目的 

隨著科技日益進步，人類使用機器替代人力工作，已成為日常生活

中不可或缺之產品。如同室內打掃和搬運東西，是每人會有的例行工作，

但人們在下班回家後，已是相當疲累，沒有心力去做室內清潔打掃以及

物品的整理，因此，「多功能家用機器人」提出的主要目的，即使其具有

平面和上下樓梯的清掃能力，並增加清掃速度，增置遙控開關，讓新一

代機器人擁有「平面清掃」、「上樓梯清掃」、「下樓梯清掃」和「全自動

清掃（上下樓梯）」等四種模式，再加上搬運的功能藉以提高機器人的功

能性和實用性。 

二二二二、、、、作品功能作品功能作品功能作品功能 

「多功能家用機器人」之系統架構包括傳動機構、自動支撐架、

自動吸塵口、單晶片微處理機、感測器和遙控開關等元件，經由單晶

片控制來操作除塵機器人之相關動作。透過遙控開關可以簡便的控制

機器人動作，依功能不同分別有平面清掃 、上樓梯清掃、下樓梯清掃、

和全自動清掃（上下樓梯）等四種模式。功能說明如下： 

１.傳動機構說明： 

傳動機構在平面清掃時，利用動力輪的前進和轉向機構達成平

面清掃路徑，在上下樓梯所需要的機體升降及前後移動，則利用二

支線性致動器讓機體升降，並靠著滑座支撐，達到了上下樓梯的整

體動作。為了清潔樓梯階面，機體所需的左右移動，藉著轉向機構

來完成樓梯清潔。 

２.清潔裝置說明： 

(１)自動吸塵口說明： 

為了增強樓梯階面的清潔，啟動前先調整罩體大小，透過感測

器測量樓梯階面深度，同時判斷伸縮裝置連接的吸口和毛刷所需移

動的距離，經由馬達運轉，吸口和毛刷在罩體內自行移動，利用罩

體內中間的電動毛刷可把灰塵掃出，再由吸口的移動加強吸力，順
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利把角落灰塵掃出吸入集塵袋。 

(２)自動支撐架說明： 

自動支撐架與自動吸塵口ㄧ樣採用鏈條機構，功用是自動調整

吸塵口高低。把吸塵口調至適當高度，吸收樓梯階面灰塵或降低吸

口清掃地板。 

３.搬運機構說明： 

當不使用吸塵器時，將吸塵器取下再利用可拆式籃子，使機器

人來搬運東西上下樓梯，在平地也能將物品放在機器人上面的籃子

接著用遙控來控制機體搬運東西。 

三三三三、、、、應用範圍應用範圍應用範圍應用範圍 

本作品之設計只要按遙控器開關，就能自動清掃。當選擇「平面清

掃模式」時，機器人會將吸口降低至清掃地面高度，自動清掃。當選擇

其他三種模式(「上樓梯清掃」、「下樓梯清掃」和「全自動清掃（上下樓

梯）」)，機器人會自動依家中樓梯的高度和梯面寬度調整吸口高度和位

置，進行清掃，以全面達到室內清潔的目的，再加上搬運的功能藉以提

高機器人的功能性和實用性。 

四四四四、、、、作品特色作品特色作品特色作品特色 

以一般市面上所見的清掃機器人大部分都因受到障礙物或者樓梯高

低的關係，無法做到地板全面清潔的功能，而「多功能家用機器人」比

一般平面清潔機器人多了上下樓梯機構及吸口升降裝置，可進行平面及

上下樓梯清掃功能，達到全面清潔功能。 

由於本機器人是全自動感測，需有詳盡設計和多項整合技術，才能

完成此機械人之製作。當此作品誕生後，不但是家庭清掃機器人的改進，

也降低了人們對居家打掃的麻煩性，對於提升居家生活品質有非常大的

助益。 

(一) 特色一 

升降機構和轉向機構： 

為了清潔樓梯階面，機體所需的左右移動，藉著轉向機構來完成

樓梯清潔能力。結合升降、轉向機構不僅能上下樓梯也可以利用動力

輪的轉向進行轉彎。 
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(二)特色二 

清潔裝置： 

乃利用自動吸塵口的移動吸口和毛刷轉動來加強清掃效果。對於

清理地板或樓梯階面的自動吸塵口來調整高度，則利用自動支撐架來

完成，吸塵器就能達到全面清潔室內的目的。 

(三)特色三 

搬運功能： 

除了清潔環境之外，更增加了幫助使用者搬運東西上樓梯或下樓

梯，在平地也可以使用遙控來操作機器人搬運較重的物品的功能，使

搬運重物時可以輕鬆許多。 

(四)特色四 

遙控開關介面： 

為了讓機器人擁有「平面清掃」、「上樓梯清掃」、「下樓梯清掃」

和「全自動清掃（上下樓梯）」等四種模式所增置的遙控開關，讓作品

具有人性化，讓使用者使用起來更加便利。 

(五)特色五 

手動開關介面： 

為了讓機器人擁有其他更加豐富的功能所以設計了手動開關，讓

作品可以不受基本程式控制，讓使用者可以完全控制機器人動作，達

到機器人多功能化。 
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五五五五、、、、系統架構圖系統架構圖系統架構圖系統架構圖 

「多功能家用機器人」之系統架構圖(圖 1)，主要包括傳動機構、

自動支撐架、自動吸塵口、單晶片微處理機、感測器和遙控開關等

元件組成，再經由單晶片之電路設計控制多功能家用機器人等相關

動作，完成作品如圖 2。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 1：系統架構圖 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 2：作品照片 

 

請注意頁數的規定請注意頁數的規定請注意頁數的規定請注意頁數的規定：：：：至多四頁至多四頁至多四頁至多四頁。。。。 
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附附附附表一表一表一表一、、、、參賽報名表參賽報名表參賽報名表參賽報名表 

2011  TDK 全國高中職微電腦應用設計競賽全國高中職微電腦應用設計競賽全國高中職微電腦應用設計競賽全國高中職微電腦應用設計競賽 參賽報名表參賽報名表參賽報名表參賽報名表 

1. 請先填妥參賽隊伍資料表，以電子郵件傳 htdk2011@dragon.ccut.edu.tw 或

htdk2011@gmail.com。 

2. 再將填妥及蓋章後之本參賽報名表於 100 年 9 月 15 日前以掛號寄至「51003 彰化

縣員林鎮山腳路三段 2 巷 6 號 中州科技大學  電機與能源科技系  劉昭忠老師

收」。 

參 賽 組 別 □二足機器人直線競賽□二足機器人足球 PK 競賽□尋跡競速自走車競賽□避障競速自走車競賽 □微電腦創意設計競賽 

學       校  系(科)別  

地       址 
□□□ 

指 導 老 師 

(為貴校專任老師) 
 職   稱  

下方*兩格僅於更換指導老師時適用 電   話  

*原指導老師  傳   真  

*簽 名  E-mail  

隊 員 姓 名 系(科)別 班 級 別 學    號 簽    名 

     

     

     

     

※請蓋系科章 推薦優先順序  

                                   校長： 

中 華 民 國  100  年      月      日 

  

 

 

 

 

 

 

 

請將所有參賽同學之學生證 

正反面影本以釘書針固定於此區域 


