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翻轉機器人 
學習心得 



課程 

機器人設計 
構想屬於自己的機器人 

組裝機器人 
學會如何組裝一隻機器人 
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模擬電路設計 
在電腦上搞出所有的電路 

賽道設計-線控 
設計出一條給線控可撥仔
也能走的賽道 

紅外線感應機器人 
解放雙手，讓機器人奔向
自由 

課堂心得 
全組在課堂上的最終心
得分享 



● 你們覺得甚麼是機器人？鐵做的？要充電？還是無法自行思考？ 

● 不同的國家或不同的產業可能都有自己一套認為合適的定義。甚至

有些電腦程式也被叫做機器人。 

● 我們覺得機器人是可以幫助我們生活更方便，或者能夠自己思考判

斷，行為像人、動物的機器都可以叫機器人。 

● 有機器人之父美稱的約瑟夫恩格爾伯格（Joseph Engelberger）

曾說過：「我無法給機器人一個定義，但是當我看到它時，我就知

道它是機器人。」 

 

 

什麼是機器人? 
 



機器人設計 
01 
設計專屬於你的機器人 



獨一無二的機器人 
 

世界上機器人那麼多，要怎麼找到一隻適合自己的機器人呢？ 
還是，我們自己來做一隻機器人？ 

今天我們要來想自己的機器人 
讓他來服務自己 

讓自己變更懶 



功能 

機器人設計 

機器人的主要元素 

外觀 

理念 



成果 

理念:現在社會冷漠，需要陪伴所以
這隻機器人會像你的寵物一樣， 
功能：陪你聊天、玩樂，你可以餵它
吃東西，可以給他換裝，他可以撫平
你空虛的心靈，重點是它沒有生老病
死，沒力就去充電，如果它本身機體
壞掉記憶回保存，只要在去買一個新
的機體就好。 

 
創作者：楊智鈞 



成果 

名稱:僕人機器人 

理念:為了讓生活變得更便利，從外

面回家就可以好好放鬆休息。 

功能:在你回家前就將所有的家務做

好，不論清潔、烹飪還是照護老小

都可以。除此之外，還會去做你的

要求，基本上所有的事都能做 

 

設計者:周鴻旺 



組裝機器人 
02 

學會如何組裝一隻機器人 



組裝機器人 

困難：機器人的組裝有點難，
先後順序不能亂掉，螺絲也要
選對的，做好之後我們進行測
試時發現了一些問題： 
輪子鎖太緊會卡住 
有些零件組裝錯誤 
 
沒有說明書組裝起來還是有點
困難啊。 



機器人完成品 



模擬電路設計 

03 
在電腦上設計出所有的電路 



模擬電路 

LED燈按鍵控制 
 

我們使用Tinkercad網站模擬電路的設計。 
我們做了純麵包板和Arduino配合麵包版兩種的電
路設計。 
純麵包版的部分比較簡單，我們在麵包板上做了
LED燈的按鍵控制，基本上只要把線在麵包板上接
好即可，只不過需要放電組防止LED爆炸。 
至於Arduino 跟麵包板的部分，我們做了紅綠燈
和呼吸燈。 
有Auduino和沒有的差別有三點： 

1) 有類比和數位訊號 
2) 接線時不用接到麵包板上的正負極 
3) 要寫程式，但他很方便的做了積木介面，讓

我們能簡易的做程式。 

https://drive.google.com/file/d/15P7sBMWr-Q5bMTIMXLnqTU0u7droxDI8/view?usp=drivesdk


紅綠燈 
 

呼吸燈 
 
 

麵包板×arduino UNO 

https://drive.google.com/file/d/15MznCTBNAYjm8XXcr3klZ-4WU_kFVaT3/view?usp=drivesdk
https://drive.google.com/file/d/15I19lD0Pm-yr5H39C1rKvmK5L9qkiBPS/view?usp=drivesdk


賽道設計-線控 

04 
設計出一條給線控可撥仔也能走的賽道 



賽道設計圖 

設計理念: 
我們想要讓機器人過山洞還有克服高低落
差，所以我們用書本鉛筆盒堆出了一個小
山洞，並讓機器人從山上開下去，在測試
時我們發現了，設計圖上有些很難做出來
並讓機器人完美通過所以我們還微微調整
了一些。 



成果影片
:VID_20200410_111405.mp4 
 
 

 

https://drive.google.com/file/d/159MBOTK7S5Xq-_b9ZWHeYo5ON5L49GhV/view?usp=drivesdk


紅外線感應機器人 

05 
解放雙手，讓機器人奔向自由 



   紅外線感應模組 

調整紅外線偵測距離 

左邊調整機器人
的左右轉 
右邊調整旋轉角
度 



賽道設計圖 

 前進→  遇牆向左旋轉90°→直走→ 
左轉180°→前進→右轉90°→到達終點 
 
看似簡單的賽道，其實設計測試不簡
單，要考慮到機器人車直走時發生的
偏移，還有旋轉角度的調整。 
 

VID_20200424_104233.mp4 
紅外線自走車 

https://drive.google.com/file/d/1556binNqwy0IwB1B6gbLmmN3L1AMAJtz/view?usp=drivesdk
https://drive.google.com/file/d/1556binNqwy0IwB1B6gbLmmN3L1AMAJtz/view?usp=drivesdk


課堂心得 

06 
組員在課堂上的最終心得分享 



Thanks 


