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機器人簡介 

科幻小說中對機器人行為的描述，以科幻小說家艾薩

克·阿西莫夫在小說《我，機器人》中所訂立的「機器人三

定律」最為著名。 

1.第一定律——機器人不得傷害人，或任人受到傷害而無

所作為。  

2.第二定律——機器人應服從人的一切命令，但命令與第

一定律相抵觸時例外。 

 3.第三定律——機器人必須保護自己的存在，但不得與第

一、第二定律相抵觸。  

可想而知現在機器人在世界上，漸漸快要取代人力，

幫人們去危險地帶清理場地或建造，未來發展方向會比較

偏向人性化在市場上也佔了很大的優勢，提供人們的便利

和服務也替世界打造無限的可能創造美好的夢想通路。 

設計概念 

1.工程設計程序: 

設計任務→釐清設計任務→構想設計→具體化設計→

細部設計→解決方案。 

2.創意性構想設計: 

設計任務→釐定總功能→總功能分解→求次功能分解

→原理解組合→評價與決策→最佳原理方案。 

運用上面的分析來製作機器人，讓機器人能簡單明確

又符合功能性，達到原有的設計和創意。 

機構設計 

首先介紹的是機器人手臂，機器人手臂是利用滾珠螺桿加

裝伺服馬達(60rpm 扭力 8公斤)來傳動(圖 1)，使手臂滑塊

能前後伸長縮短來勾住三輪車(圖 2) (圖 3)，並且用車窗

馬達（120ｒｐｍ扭力 10 公斤）來使手臂上下擺動，使行

進中的三輪車車頭抬高，以便行走，將三輪車拉到比賽場

地之終點。

圖 1伺服馬達和左邊車窗馬達。 

 

(a) 

圖 2(a)滾珠螺桿和(b)手臂滑塊。 
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(b) 

 

圖 3 勾子。 

傳動部份是使用 12 吋四個腳踏車輪子(圖 4)，在後輪

兩邊各裝上伺服馬達(240rpm 扭力 20 公斤)利用鏈條帶動

後輪傳動每秒鐘 4公尺, 為了防止鏈條鬆脫便在腳邊裝上

惰輪防止掉落(圖 5)，不過在轉彎方面上就沒辦法像小輪

子那樣用一邊輪正轉,另一邊輪反轉的方式來控制轉彎，因

為這樣轉彎扭力太大摩擦力也很大，所以製作成前輪轉向

方式來轉彎,類似遙控車的轉向機構，在機器人底盤下方裝

上一個轉向機構(圖 6),並且將那個機構連接到輪子的支

架上做一個結合使它轉動。在前輪底盤的下方裝上一顆馬

達，然後把製作好的齒輪配合到馬達(60rpm 扭力 4公斤)

上。另外在將一條150mm的 PVC材質齒條鎖在一條長300mm

的鋁條上，然後再把齒條配合到馬達上的那個齒輪就可以

固定了，最後再將 300mm 鋁條的 2端開個孔，孔上套上束

帶另一頭綁在前輪支架上的鐵塊就完成了(圖 7)(圖 8)(圖

9)(圖 10)(圖 11)(圖 12)。 

齒輪的設計:  

1.齒數 15 

2.模數 3 

3.壓力角 20 度 

4.節圓直徑 45mm 

5.齒外圓直徑 51mm 

6.齒根圓直徑 37.5mm 

7.齒根高 3.75mm 

8.周節 9.42mm 

 

圖 4 12 吋輪子。 

 

圖 5 
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圖 6 

 

圖 7 齒條。 

 

圖 8 束帶綁住鐵片。 

 

圖 9 齒條和馬達。 

 

圖 10 齒條。 

 

圖 11 軸承。 
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圖 12 前輪轉向。 

 我們機器人設計上，有利用到氣壓來控制，前後輪旁邊

各裝 2 支 30cm氣壓缸(圖 13)(圖 14) (共 4 支分別可以承受

15 公斤以上)來使前輪和後輪可以分別抬高，以便於過鋼

管。前面 2 支氣壓缸利用電磁閥控制(圖 15)，後面 2 支也

是如此。礙於氣壓瓶過重，所以我們自己利用八個寶特瓶

再加上水火箭的噴頭(利用攻牙刀攻上陰螺紋，再利用防水

膠帶在氣壓管接頭綁上去在鎖上噴嘴)，以此類推製作再加

上開關閥就完成(圖 16)。測試過八個寶特瓶可以裝置

6kg/cm2的氣體，同時四支氣壓缸動作可以達到 10 次循環，

是相當輕便又裝載多氣體的氣壓瓶。 

 

圖 13 

 

 

圖 14 

 

圖 15 電磁閥。 

 

圖 16(a) 開關閥。 
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圖 16(b) 氣壓瓶 

機電控制 

  材料：繼電器 12V、14 繼電器座、電線(黑 30 蕊、紅 50

蕊、橘 14 惢)、開關、12V 電池、魔鬼沾、絕緣膠布、塑

膠拉緊帶、保全系統開關。 

  利用保全系統鐵捲門開關器(圖 17)，來製作無線遙控，

首先把鐵捲門開關器(12L 作動)的繼電器上標示 ABC 的接

線孔(BC 是常開式,AB 是常關式)，利用這種來控制馬達做

動，先把 B全部接負極，再把 A 依序接到 12 個繼電器上通

電，每 2 個繼電器再配上小型遙控器配件，製作無線遙控

器就可以控制正轉和反轉。 

 

  
圖 17繼電器和保全系統。    圖 18無線遙控器外觀。 

 
圖 19 保全系統。 

 
圖 20 電路圖。 

 

圖 21 繼電器。
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圖 22 遙控器完成圖。 

機器人成品 

 

 

 

參賽感言 

參加這次比賽讓我們學到許多加工機台，和一些技術

性的加工，例如：雷射切割、CNC、車床等加工，受益良多；

雖過程當中發生了一些小爭執，但大家有心要完成，才會

天天趕工同甘共苦，突破困難和突發狀況。比賽當天看到

許多參賽者的機器人，很佩服其他參賽者能夠想到很多創

意的設計，讓我們大開眼界，雖然在這次比賽未獲得好成

績，但也從這次學到許多的知識和團隊精神，非常的有價

值的活動，也希望大家也能夠一起研究和發展出，各式各

樣的機器人，來造福大眾便利完成通往夢想,創造無限希望

的未來通路。 

 

感謝詞 

我要感謝學校能有個機會讓我們參加這次機器人大

賽，學到許多不懂的事情，讓我們受益良多，但也要感謝

學長和老師們的鼓勵和幫忙，沒有他們支持也不會有今天

的收穫和成果，我相信失敗為成功之母，下次有機會，一
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定奪得更好的成績給大家們看，謝謝。 
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