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遙控組 : 迅雷小隊  Special Control And Tactics(SCAT)   

 

指導老師：洪玉城 助理教授 

參賽同學：林佳緯 蘇韋銘 高劭銓 

國立勤益科大 電子工程系 

 

機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

 針對競賽主題『繞著地球跑』，比賽重點設計，需機

器人過五種不同障礙關卡，以及不超過 25kg 與機體不超過

1 立方公尺的基礎下，實現各部位功能的設計創意。 

依據比賽項目考慮，機器人在過各項障礙物時，需上

升與下降，如不慎傾斜而造成機體墜落場地，造成結構損

傷，經過多次測試下，主體骨架利用鋁合金與工業塑膠製

作，以增加整體強度，能承受多次練習所帶來損傷。在結

構上分為四輪驅動、氣壓機構、機器手臂三大主要分類，

各項材料多採用自攻螺絲與螺帽固定，作品總長為

800mm、寬為 400mm、高為 500mm，總重約 24kg。 

機器人名創意上，SCAT 特別強調遙控員的實力與技

巧，在多次練習下，克服比賽規定四分鐘時間與眾多觀眾

的壓力，展現對機器人各功能的熟悉度，包含了團隊精神

的意義。 

設計概念設計概念設計概念設計概念    

SCAT 的設計上，可分為五種創意結構，但在製作金

額的限制下，事先的計畫與討論是不可馬虎，經過多次評

估後，與 Solid work 模擬設計下，如圖一所示，流程依據

比賽順序介紹各功能概念: 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖一、Solid work 模擬機構圖 

 

1. 柵欄:利用六支行程450mm氣壓搭配四顆DC 12V

馬達 轉速 60rpm，依照前、中、後三對順序伸縮。 

2. 平衡木:以〝ㄇ〞字型架構，針對平衡木寬 20 公

分的距離進行製作，並在底下加裝小塑膠輪增加

在平衡木上的穩定性。 

3. 舉重:利用設置於正前方的機械手臂，利用幹桿原

理 1:2，搭配一顆 DC 12V 轉速 40rpm，與鋼絲捲

收，提舉重量可高達 5kg。 

4. 球池:機器手臂最前端，設置一節 300mm 砲管，

砲管口設計一片夾球板，簡單創意設計，重量負

擔減輕，整體效果佳。 

5. 銅鑼:取球砲管末端即為發球台，利用機器手臂中

間長度有效利用物理拉力的彈弓原理，建立發射

軌道。 

機構設計機構設計機構設計機構設計    

(1) 如圖二乃利用氣壓末端，並使用鋁合金與螺絲經過加

工處理後，完成氣壓的牙與馬達的結合，並在外側部分使

用與機體內部驅動相同材質塑膠輪。 

    

圖二、驅動輪 
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(2)如圖三所示，依照前、中、後順序前進時，只須利用到

前後對驅動輪，至於中間對可節省馬達，利用三顆小輪，

以正三角形製作三個平衡點裝置，增加機體平衡也提高過

障礙時的穩定度。 

 

圖三、中間支撐輪 

(3)如圖四乃內部使用 DC 12V 馬達 轉速 60rpm，輪軸使用

鋁合金 10mm 為主幹，左右各裝置一顆塑膠輪，並在輪子

側面鎖定鋁合金圓片，使得機體在平衡木上可藉由左右兩

片穩定於 200mm 內。開口前端加設具有避震效果的黑色導

輪如圖五所示，提高上橋之準度。 

 

圖四、內部驅動 

 

圖五、前端避震導輪 

(4)如圖六所示，由於使用六支行程 450mm 氣壓，所消耗

的氣體經過測試約需耗 10kg/cm2，8L 容量。重量約為 4 

kg，造成機體深高時會有重心不穩情況發生，未解決此問

題再蓄壓瓶底下製作了可移動式平台如圖七所示，當重心

偏前，即可使平台往後移，重心偏後，平台前移，簡單設

計帶來不錯效果。 

 

圖六、蓄壓瓶 

 

圖七、重心移動控制 

(5)如圖八所示，為取球機構，利用後端鐵絲藉由馬達旋轉

拉開具有彈力的橡皮筋，接著控制馬達的正反轉來控制咬

合即可輕鬆的擷取到網球。 

 

 

 

 

                                            圖八、 

             取球區 

 

 



TDK 盃第 12屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 

2008 年 10 月 17 日至 2008 年 10 月 19 日                           臺灣‧高雄   正修科技大學 

 

 3

(6)如圖九所示，取球後，當球滾入球台末端，即可利用由

兩根圓滑並具有硬度可以多次即發的圓鐵條 10mm 為主

軸，擊球裝置經過橡皮筋拉力固定於後端機台，並由如圖

十為馬達控制凸輪，到達設定之位置時推動加工發射桿。 

 

圖九、擊球設計 

 

圖十、發球控制 

(7)如圖十一乃利用壓克力板切割成需要大小，裝置在如圖

十二所示左右兩側，重量負擔輕，也有一定強度，使用一

些螺絲及可固定，承受重量可達 5kg。 

 

圖十一、舉重勾爪 

 

圖十二、勾抓位置 

 

機電控制機電控制機電控制機電控制    

(1)使用的大量的 H 電橋如圖十三所示，作為馬達控

制的架構，其中先以下方的四顆主動馬達，控制時分為兩

組來作統一的前進及後退每一邊馬達分為兩顆開關作前進

及後退，並針對這幾顆馬達作 18v、12v 間的切換，因此當

機體必須做轉彎的動作時，可直接令兩邊馬達做反轉動作

即可做到轉彎，雖然曾經考慮過，利用兩邊馬達的速差作

轉彎，但是由於關卡與關卡之間距離太短，所以在實際上

要使用速差來作到轉彎程度其效果不佳。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖十三、H 電橋示一圖 
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(2)其次就是氣壓閥如圖十四所示的部份，雖然氣壓

閥在控制上是相當容易，可是他卻具有漏氣無法同步等等

缺點，因此當選購氣壓缸時我們特地使用可調氣壓大小調

壓接頭，作壓力補償，氣壓閥控制原理與繼電器類似，當

給予他一 12v 電壓時，氣壓閥就會作充或放的氣壓調節動

作，控制時分為 4 顆彈跳式按鈕做控制，綠色三顆分別作

前中後氣壓控制最後ㄧ顆則做全部統一升起降下的按鈕 

 

 

    

    

    

    

    

    

圖十四  

機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品    

如圖十五所示，機身呈長方體，前端為舉重、取球、

發球為主的機械多功能機械手臂，機身左方與右方為氣壓

主要為升高功能，中間為蓄壓瓶配與電池區，機體末端架

設控制電路與遙控器。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖十五、完成圖 

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    

參加這項全國性比賽，對於我們是件榮幸的事，藉

由這機會讓團隊學習到更多知識與實作經驗，過程中雖遇

困境，但經過隊員的努力與不放棄的精神下，不斷的調整

修改找出最適當的機構。除了要有好的設計理念外，分工

合作的默契也是做有效率的方法。 

測試期間機構重做了無數次，每次重新設計後，就

有新的構想，在這樣不斷了累積經驗後，終能在比賽前夕

完成我們耗費半年的時間與金錢，雖比賽成績不如意其，

但我們的努力沒有白費，我們在比賽中成長，希望在未來

我們能有更好的成績。 

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    

感謝指導老師洪玉城博士及黃國興教授不餘遺力，

悉心指導。還有熱心付出的每位隊員，以及機械工程系同

學輔助我們電子工程系所不懂的種種問題，讓我們在製作

過程中，受益良多。在此感謝 TDK 主辦單位的評審、裁判，

讓我們有機會參與全國性的比賽活動，這種機會是不易取

得的，最後再次感謝你們，謝謝。 
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