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    本次專題競賽，很幸運的能參加由正修科技大學主

辦的機器人競賽，由於本組組員皆對於機器人有莫大的興

趣，在專題選擇的時候亦然決然選擇了此次創思設計與製

作競賽，從一開始製作第一代的機器人開始，就不斷的實

驗再實驗各種不同的機構與材料，如何才能搭配各種機構

並組裝成ㄧ台能夠順利通過各關卡的機器人，想法與實做

的差距相當的大，在雲林當地資源非常的有限，幾乎很多

的機構都是拼拼湊湊，土法煉鋼來做出模型，經過了一個

寒假與暑假的努力，雖然大部分的機構都需要與各個廠商

合作購買，也遭遇到非常多的困難，不過能夠有這樣的參

賽經驗，並且吸收各校的經驗，且志在參加不在得獎，我

想這當中所學的，才是最重要的。                 
機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

這次第十二屆搖控組競賽，針對題目所訂定的機器

人，本小組歸納出以下設計目標：(1) 透過升降機構，迅

速的通過柵欄與平衡木 (2) 能使機器人於限制大小內，

順利舉起３公斤的重物 (3) 使機器人能迅速的取球與投

球 (4) 增加機器人的穩定度與速度 (5) 各構造簡化。 

朝以上目標開始製作與設計，並主要使用鋁條與 PE

材料為主體，使機器人的重量能夠減輕，最終設計目標是

使機器人能夠順利且迅速的通過各種關卡。 

設計概念設計概念設計概念設計概念    

本次主辦單位的競賽題目有：(1)跨欄(2)跨越平衡木

(3)舉重(4)取球(5)投球 ，並且以以下五個動作需整合為

一整台機器人下次思考與設計，並設計出了以六支腳，一

組舉重臂與取球發球設備結合而成的機器人。且有計畫的

做階段性的測試，設計出來的機器人好像一支獨角仙，有

六支腳與有力的舉重臂。 

機構設計機構設計機構設計機構設計    

由於第一次參加比賽沒經驗,考慮到直接採用鋁條作

機構的話,一但發生錯誤及無法挽回,況且鋁條不易加工,

所以一開始我們採用好加工又便宜的木材來做初代的機器

人,初步構想做出來如圖 1,在後面將會為大家解說用鋁條

製作中的機器人跟詳細的過關動作及圖片。 

 

以下是設計構想與動作流程圖：    

第一關第一關第一關第一關((((跨欄運動跨欄運動跨欄運動跨欄運動))))：：：： 

Step1:機器人前進至跨欄前，前腳提升 

Step2:機器人稍微前進，前腳下降、中腳提升 

Step3:機器人稍微前進，中腳下降，後腳提升（圖三） 

Step4:機器人稍微前進，完成第一關跨欄動作（圖四）

 

第二關第二關第二關第二關((((過平衡木過平衡木過平衡木過平衡木))))：：：：   

Step1:機器人前進至平衡木前，中、後腳下降 

Step2:機器人稍微前進，中腳升起，上平衡木 

Step3:後腳升起，皮帶輪開始轉動，機器人前進 

Step4:機器人持續前進，至平衡木底部 

Step5:機器人前腳下降接觸地面 

Step6:機器人前進，中腳下降至地面 

Step7:機器人持續前進，後腳下降至地面，完成動作 

 

圖1、機器人第一代(1) 圖2、機器人第二代 機器人第一代(2) 

 一  
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第三關第三關第三關第三關((((舉重舉重舉重舉重))))：：：：   

Step1:機器人前進至舉重杆前，舉重裝置對準舉重杆

Step2:舉重裝置升起，中後腳下降，使機器人抬升 

Step3:舉重裝置下降，使舉重杆放置在指定的架上，完

成動作 

 

第四關第四關第四關第四關((((取球取球取球取球))))：：：：   

Step1:取球套筒對準球欄位置 

Step2:馬達正轉，帶動套筒下降取球，使球套入套筒內 

Step3:馬達逆轉，帶動套筒上升，完成動作 

 

第五關第五關第五關第五關((((擊球擊球擊球擊球))))：：：：   

Step1:取球套筒將球引導至發球裝置上 

Step2:馬達正轉帶動發球桿動作，將球拋出，擊中銅鑼。 

   完成擊球動作。 

 

本機器人最後採用可拼裝的鋁條，質量輕且如果設計有誤

差修改較為容易，以下為各項傳動設備： 

 

圖１、輪胎與馬達傳動設備 

 在升降機構上面的馬達，由於機械動作會造成馬達

與主體距離落差約有 50cm，故在配線上均使用氣壓導管來

做整線，達到可伸縮又可以保護導線的效果。 

 

 

圖２、升降機構 

 本機器人主要的動作，幾乎靠圖２的升降馬達來完

成，升降馬達可使機器人主體上升、下降，裝置升降馬達

時可能會遇到機器人上升時，馬達受不了機構的重量，而

導致下滑的可能，故升降馬達本身需採用扭力較大之馬

達，才不會造成機器人上升之後下滑的窘境。 

 

    

圖圖圖圖３３３３、、、、皮帶輪船動機構皮帶輪船動機構皮帶輪船動機構皮帶輪船動機構    

    

圖圖圖圖４４４４、、、、皮帶輪機構與軸承皮帶輪機構與軸承皮帶輪機構與軸承皮帶輪機構與軸承    

   

 圖二 
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 皮帶輪的機構，原先構想為類似坦克車的履帶輪部

分，但由於找了很多市面上的店，找不到類似的材料，最

後就考慮以皮帶輪傳動的方式來代替履帶。 

市售的皮帶，通常均為單面齒的，由於考慮摩擦力

增大的部份，訂做了雙面齒的皮帶，但效果並不好，且皮

帶輪與皮帶輪的中間距離太長，會造成皮帶輪不易前進的

情形。 

馬達的與皮帶輪間的傳動設備，是由鋁棒與軸承架

構而成，實際測試時，屢屢因為皮帶輪的摩擦力不夠。而

導致無法爬上獨木橋，最後使用矽膠於皮帶上，磨擦力增

大後才較為容易爬升通過獨木橋。 

    

    

圖圖圖圖５５５５、、、、舉重手臂舉重手臂舉重手臂舉重手臂    

 舉重手臂是由簡單的鋁片構成可以取起舉重竿的構

造，並且搭配鋁條與升降機構，組合而成可以舉起約 60

公分的構造，再由六隻腳的升降搭配與調整，使機器人通

過舉重的關卡時，可以舉起 120 公分的高度，並且順利的

擺放在支架上。 

    

圖圖圖圖６６６６、、、、取球機構取球機構取球機構取球機構    

 取球之機構，僅取一段水管，做個類似套筒的方式，

前端使用有彈性的鐵片，使套筒套到球後，讓球不會掉落，

再搭配馬達使之帶動，便可達到取球的功能。 

    

圖圖圖圖７７７７、、、、拋球機構拋球機構拋球機構拋球機構    

    使用半圓形置放球的容器，待取到球後，透過馬達

帶動彈簧並且拋擊射出，但準確度會有許多誤差。 

 

機電控制機電控制機電控制機電控制    

    本機器人的機電控制部份，是採用 24V 與 36V 雙電

源控制，並且在多組馬達上使用電驛開關區隔控制盒電

流，其餘電動馬達，考慮加快其速度，均採用 36V 電源，

並且在過長的導線部份，採用捲曲的氣壓管達到保護導線

的作用。 

    

圖圖圖圖８８８８、、、、電驛控制盤電驛控制盤電驛控制盤電驛控制盤    

 上圖大部分均為控制線路，因為擔心多個馬達同時

運轉所造成過大的電流，共地線與共火線均以較粗之導線

做匯整。且考慮控制盒與機器人的導線距離較長，每顆馬
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達均使用電驛將控制電流與馬達電流分開，控制盒的部份

設計如下圖所示： 

    

圖圖圖圖９９９９、、、、控制盒控制盒控制盒控制盒    

機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品    

 在經過幾個月不斷的改版測試，努力趕工之下，機

器人算是簡陋的完成了，最後幾乎都針對前三關的部份在

做加強與修正，雖然動作都不快，但是至少還能完成動作，

數個月的煎熬，雖然遭遇了相當多的困難，且在雲林地區，

幾乎不會有工廠願意接學生的案子幫忙，組員們很辛苦的

翻遍問遍整個斗六市區，才找到幾間可以協助代工的工

廠，並且各項材料的不足，也都是跑到台北、台中等地才

買的到材料，費盡了千辛萬苦，土法煉鋼的製作之下，最

後終於還是製作出可以過關的機器人。 

 

 

 

    

圖圖圖圖１０１０１０１０、、、、機器人成機器人成機器人成機器人成品品品品    

    

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    

 在耳聞有ＴＤＫ競賽的時候，內心就非常的想參加

看看這樣子的比賽，雖然說非機械系出生，但是這次的比

賽，真的讓我們得到了非常多難能可貴的經驗，不僅僅是

比賽時，可以見到眾多學校精采的比賽內容，並且可以見

到意想不到構想與相當棒的機構，志在參加不在得獎，在

製作整個專題的過程中，慎選團隊的組員也相當的重要，

組員間全部都是電機系出生，對於機構的相關製作經驗相

當的弱，也是經過不斷的請教與學習，才好不容易能夠將

機構製作出來。 

 本次競賽過程，有好幾次想要放棄比賽，但是透過

師長與學長們不斷的鼓勵，大家還是咬緊牙根的做，縱使

有的人白天需要補習、上班，只要ㄧ有時間就會進實驗室

趕工，我想這團隊的精神，是相當的難能可貴的。 

    

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    

最後在此，ㄧ定要感謝正修科技大學與ＴＤＫ文教

基金會能夠辦起這份比賽，真的很開心能有此次的競賽機

會，此次的競賽真的讓我們學習到非常多的東西，再來就

是要感謝競賽途中不斷的指導我們的吳佳儒老師、蘇國嵐

老師與研究室的各位學長們，沒有你們提供的資源與從旁

協助，絕對也沒有能夠競賽的我們。並且要感謝相當多的

學校的朋友們，協助我從沒有繪圖概念到能夠劃出工廠看

的懂的三視圖，也感謝另外兩組的組員們，大家一起共同

製作專題，有共同的歡笑與淚水，雖然說彼此經驗不足，

但是實際上也都不斷的共同成長，以後可能也沒有機會參

予這樣子的競賽，在這次競賽中，我們獲得了各方面的提

升，並且增長了不少的見識。最後再次衷心的感謝此次的

主辦單位，能願意給我們機會參與比賽。 
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