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2016 2016 2016 2016 第九屆生物機電盃田間機器人競賽辦法第九屆生物機電盃田間機器人競賽辦法第九屆生物機電盃田間機器人競賽辦法第九屆生物機電盃田間機器人競賽辦法    
競賽網站： http://140.130.89.20/2016fr/  

一一一一、、、、目的目的目的目的：：：：培養學生設計實作與創新研發的能力，增進學生學習興趣，

製作具自動控制能力，可在田間自主行走，通過各種障礙與進行各種

精準作業的田間機器人。 

二二二二、、、、方式方式方式方式：：：：設計製作具備在田間自主行進、精準噴澆灌、通過連續窄

彎路、山坡曲面及泥土路面、與空花盆之取盆及置盆作業能力之機器

人。 

三三三三、、、、對象對象對象對象：：：：    

(一) 大專組：全國生物產業機電、機電相關系所在學學生組隊參賽，

每隊學生二至四人，指導老師至多二位，可跨隊伍指導。 

(二) 高職組：全國生物機電科在學學生組隊參賽，每隊學生二至四

人，指導老師至多二位，可跨隊伍指導。 

四四四四、、、、辦理單位辦理單位辦理單位辦理單位：：：：    

(一) 主辦單位：台灣生物機電學會                

               國立嘉義大學 生物機電工程學系 

               國立虎尾科技大學 機械工程學系 

(二) 協辦單位：中華農業機械學會 

               農業機械研究發展中心 

               國立臺灣大學 生物產業機電工程學系 
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               國立中興大學 生物產業機電工程學系 

               國立宜蘭大學 生物機電工程學系                

                   國立屏東科技大學 生物機電工程系。 

(三) 承辦單位：國立嘉義大學 生物機電工程學系。 

(四) 贊助單位：徵詢中。 

五五五五、、、、競賽主題競賽主題競賽主題競賽主題：：：：    

(一) 大專組：田間機器人自主行進、精準噴澆灌、通過連續窄彎路、

山坡曲面及泥土路面、與空花盆之取盆及置盆作業能力之競賽。 

(二) 高職組：競賽項目內容與大專組相同，但可在場外以任何適當

位置遙控。 

六六六六、、、、競賽時間與地點競賽時間與地點競賽時間與地點競賽時間與地點：：：：    

(一) 時間：民國 105 年 10 月 21 日(星期 五 )。 

(二) 地點：虎尾科大籃球場(暫定)。 

七七七七、、、、報名報名報名報名：：：：    

(一) 報名日期：即日起至民國 105 年 9 月 30 日(星期二)。 

(二) 報名費：300 元，現場繳交。 

(三) 報名方式：由競賽網站下載參賽報名表，填妥及蓋章後，將資

料表掃描檔與參賽者、指導老師照片檔以電子郵件寄給薛竣丞助理 

(a0926615001@gmail.com)。 
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(四) 聯絡人：黃文祿(phone:0935884316 or 05-2717974)。 

  1.住址：600 嘉義市鹿寮里學府路300號國立嘉義大學生物機電工

程學系 

  2.電話：05-2717640(系辦)。 

八、裁判及評審人員：由大會聘請學術界或產業界的學者專家擔任之。 

九、獎勵： 

(一) 大專組： 

1. 第一名：獎金30,000 元，獎狀一張。 

2. 第二名：獎金20,000 元，獎狀一張。 

3. 第三名：獎金10,000 元，獎狀一張。 

4. 佳作若干名：獎狀一張。 

5. 最佳技術獎：獎狀一張。 

6. 最佳創意獎：獎狀一張。 

7. 最佳潛力獎：獎狀一張。 

8. 感謝狀：頒發指導老師感謝狀。 

(二) 高職組： 

1. 第一名：獎金15,000 元，獎狀一張。 

2. 第二名：獎金10,000 元，獎狀一張。 

3. 第三名：獎金 5,000 元，獎狀一張。 
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4. 佳作若干名：獎狀一張。 

5. 最佳技術獎：獎狀一張。 

6. 最佳創意獎：獎狀一張。 

7. 感謝狀：頒發指導老師感謝狀。 

註：主辦單位保留修定比賽規則及獎金之權力。 

十、場地介紹 

   比賽在戶外進行，場地分為預備區(S)、精準噴、澆灌區(A)、 B 

聯接區、連續窄彎路區(C)、 D 聯接區、山坡曲面及泥土路面區(E)、 

F 泥土路面聯接區、空花盆取盆及置盆區(G)，與終點區(H)共九個區

域。全程道路寬約為60cm，道路外周邊適當位置有放置矩型花盆。比

賽場地示意圖如圖1所示。 

圖圖圖圖    1. 1. 1. 1. 比賽場地示意圖比賽場地示意圖比賽場地示意圖比賽場地示意圖    

(一) 預備區(S)：長及寬各為60cm，出發前參賽隊伍於此區作賽前
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準備。 

(二) 精準噴、澆灌區(A)：由預備區(S)進入此段草皮道路；此段道

路長600cm，在此道路旁右側三個不同位置各放置一只圓形盆栽，機

器人應在每只盆栽精準噴入 150 c.c 以上之水量 (起初競賽機器人

儲水箱將由大會提供 550 c.c 之水量)。如圖2所示。 

 

圖圖圖圖    2222. . . . 盆栽放置位置及尺寸盆栽放置位置及尺寸盆栽放置位置及尺寸盆栽放置位置及尺寸示意圖示意圖示意圖示意圖    

(三) B 聯接區：此段道路長220cm，由人工塑料草皮鋪成。 

(四) 連續窄彎路區(C)：由 B 聯接區轉入此段道路，在道路末端有

二段連續半凸緣障礙物(全長:300cm長，20cm高)。如圖3所示。 
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圖圖圖圖    3. 3. 3. 3. 連續窄彎路及尺寸示意圖及尺寸示意圖及尺寸示意圖及尺寸示意圖    

(五) D 聯接區：長220cm，由人工塑膠草皮鋪成。 

(六) 山坡曲面及泥土路面區(E)：長600cm，其中山坡曲面總長 350 

cm (含平滑上、下坡長度各50cm)，以木材鋪成之坡道，主坡道為一

個相位相差180的正弦波曲面，如圖2 所示。山坡地最高處離地面

15cm，最低處離地面5cm，前後最陡坡度約為7.2，左右最陡坡度

約為9.5；後續銜接長 250 cm 泥土路面，該路面以塑膠或木材淺盤

鋪滿較黏質泥土之不平路面。如圖4及5所示。 
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圖圖圖圖    4444. . . . 山山山山坡坡坡坡曲面曲面曲面曲面工程圖與立體圖工程圖與立體圖工程圖與立體圖工程圖與立體圖    

圖圖圖圖    5. 5. 5. 5. 山坡曲面及泥土路面區山坡曲面及泥土路面區山坡曲面及泥土路面區山坡曲面及泥土路面區(E)(E)(E)(E)示意示意示意示意圖圖圖圖    

    

(七) F 泥土聯接區：長220cm，由較黏質之泥土鋪成之不平路面。 

(八) 空花盆取盆及置盆區(G)：長600cm，人工塑料草皮鋪成之路面，

在此段道路旁設有取盆及置盆區，機器人應先自取盆區取盆後行至置
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盆區將空花盆置於定位；取盆及置盆區空間尺寸與位置，如圖6所示。 

圖圖圖圖    6666. . . . 取盆與置盆空間尺寸取盆與置盆空間尺寸取盆與置盆空間尺寸取盆與置盆空間尺寸圖圖圖圖    

(九) 終點區(H)：長、寬各為60cm，為機器人到達最後之停止區。 

(十) 關卡線：比賽場地每區之橫線，做為區域劃分以及評分的依據

線，如圖 1 所示。 

(十一) 矩形花盆：設置於賽道轉折之處，作為判別標記，如圖 7 所

示。 
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圖圖圖圖    7777....    比賽場地俯視圖比賽場地俯視圖比賽場地俯視圖比賽場地俯視圖    

(十三) 場地實際形狀可能與參考圖有所出入，路面有可能凹凸不平、

或有落葉、草枝等，請參賽者注意。    

(十四) 比賽當日如遇颱風來襲，將取消或延期該活動，其餘天候狀

況照常進行；競賽場地將架設遮雨棚，若遇下雨天請參賽隊伍預備防

雨配備，以防機構受潮損害。 

十一、計分方式 

(一) 大專組： 

大專組競賽分為三個部分 – 自主行進、作物澆灌，與空花盆之取盆

及置盆。 

1. 自主行進： 

(1) 由預備區(S)，進入精準噴、澆灌區(A)草皮，通過關卡線進入 B 

聯接區草皮，得 10 分。 

(2) 由 B 聯接區草皮，通過關卡線進入連續窄彎路區(C)，得10 分。 

(3) 由連續窄彎路區(C)，通過關卡線進入 D 聯接區草皮，得10 分。 

(4) 由 D 聯接區草皮，通過關卡線進入山坡曲面及泥土路面區(E)，

得10 分。 

(5) 由山坡曲面及泥土路面區(E)，通過關卡線進入 F 泥土聯接區，

得10 分。 
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(6) 由 F 泥土聯接區，通過關卡線進入空花盆取盆及置盆區(G)，得

10 分。 

(7) 由空花盆取盆及置盆區(G)，通過關卡線進入終點區(H)停止，得

10 分。 

2. 精準噴、澆灌： 

(1) 機器人需能承載至少 550 C.C的水。報到檢錄時，機器人需將蓄

水槽淨空，上場前再添加大會提供的澆灌用水 550 C.C 。一旦開始

比賽後，除了精準噴、澆灌外，機器人不得再添加或洩放儲水。增加

機器人蓄水量會增加車體重量，降低機器人機動性，這點由各參賽者

自行斟酌。 

(2) 三個精準噴、澆灌盆栽皆應精準噴、澆灌進入盆栽150 C.C以上

的水量，每完成一只盆栽合規定水量者得6分(3只共18分)，請競賽選

手注意:大會提供水量有限，煩請精密控制單位時間的出水量。    

3. 空花盆之取盆及置盆： 

   機器人進入空花盆之取盆及置盆區時，行走至取盆處成功完全取

盆即得6分，取盆後並自走行至置盆位置將空盆栽放置定位即得6分。 

(二) 高職組： 

   高職組競賽則採用任何方式遙控，不限定操作者所在控制位置，

競賽規則與大專組同。 
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(三) 最終總成績若分數相同者，以較短時間到達終點者勝出。若到

達終點時間相同者，則以機器人重量較輕者勝出。 

(四) 原則上競賽場地分為A場及B場，每隊參賽隊伍皆應於此兩場地

進行競賽得分，總成績為兩場得分之總分，依序排名。若參賽隊伍踴

躍，為控制競賽時間，擬採取淘汰賽制。以初賽成績淘汰若干隊後，

其餘隊伍進入決賽。相關競賽程序，將於報名隊伍數目確定後，公佈

之。 

十二、比賽規則 

(一) 調整準備 

   開始前調整準備時間為 2 分鐘，調整準備時間結束後，機器人需

置於出發區待命，車體前緣不可超過啟動線。 

(二) 比賽開始 

   裁判人員吹哨子後開始計時。 

(三) 比賽時間 

1.比賽時間大專組為 9 分鐘，高職組為 5 分鐘。 

2.比賽開始後若機器人無法動作，得於預備區(S)中繼續調整，唯比

賽計時不停止。 

(四) 競賽中操作人員、裁判及計分人員外，未經許可不得進入比賽

場地。 



12 

 

(五) 重新調整 

1. 比賽開始後，機器人未按照設定路徑行進或脫離比賽場地，由裁

判判定重新調整，參賽者須將機器人移至上一關卡線。 

2. 比賽開始後，參賽者得在必要時向裁判申請調整機器人，經裁判

同意後將機器人移至上一關卡線。 

3. 申請調整次數不限，於調整工作完成後向裁判報告，由裁判宣布

繼續開始比賽；調整機器人時比賽時間不暫停，仍持續計時。 

4. 機械人通過轉彎彎道關卡點後，不慎滑落斜坡致無法行進，此時

可申請重新調整回至前一關卡點。 

5. 重新調整回前關卡點時，車體前緣或側緣需切齊關卡線。 

(六) 終止比賽 

   當田間機器人發生嚴重破壞場地情事時，得由裁判判定立即終止

該隊伍比賽，該隊該場次成績以判定終止前之成績計算。 

十三、注意事項 

(一) 本競賽旨在鼓勵學生設計與實作，因此機器人底盤需自行組裝，

不可由市面購得之商品機器人直接拆解為之。比賽當天，若有裁判質

疑，參賽者需提供製作材料清單說明。裁判根據參賽者的說明，在充

分討論後，得終止參賽者參賽或同意其繼續參賽。 

(二) 比賽中機器人的移動大專組必須採自主方式，不可使用搖控或
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人為之干涉，否則取消比賽資格；高職組則採任何遙控方式。 

(三) 比賽中不可以故意在場地上放置任何原不屬於競賽場地的物件。 

(四) 為維護參與人員安全，機器人不得使用具危險性零組件。使用

高速旋轉機構時需具備保護殼，不得裸露在外。 

(五) 競賽前、後所有隊伍需參加開幕、展示交流及閉幕，若有缺席

者，主辦單位保留取消其名次之權利。 

十四、前列事項，若有異動，將會公佈在競賽網站。 

十五、競賽場地材料規格: 

 (一)道路外周邊(白色矩型盆面)    

    

(二)精準噴、澆灌區圓形盆栽 

 

(三)搬運之盆栽 
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(四)泥土區(塑膠淺盆或木製盆) 

 

(五)轉向換行及草皮道路(人工塑料草皮) 

 

 


