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自動組(遙控組) : 隊名:火鳳隊  機器人名:掠奪者 

 

 

指導老師：張宗福 

參賽同學：蔡尚易、陳世偉、賴和宏 

學校名稱及科系別: 吳鳳技術學院電機工程系 

 

  

機器人簡介 

根據TDK的比賽規則，我們了解到本競賽參賽隊伍必

須發揮團隊精神，以靈巧、機動之特性突破障礙的行走能

力，同時機器人更需具備極佳的靈活度及反應能力，以控

制移動三輪車至指定區域。基於比賽之規則，我們決定機

械人設計重點應放在抓取三輪車的速度以及過關的穩定

性。 

再來，為了展現我們的創思，我們特地設計出一機械

手臂，它是以伸縮滑軌搭配我們從汽車保養廠索取來的雨

刷，既可符合廢物利用，又可以展現出我們的環保特色。

另外，我們的轉彎系統是參考戰車行進中的轉彎原理，我

們將馬達分為左右二邊，分別用遙控器來操控機器人左右

轉。然而，通過障礙物裡面的凱旋鐵道應該是這次比賽的

難度所在，為了過凱旋鐵道我們參考了本校機械系學長做

的專題（爬樓梯推車）來過此障礙物。 

設計概念 

第 11 屆 TDK 盃比賽的場地如圖一所示。我們團隊經

由不斷的反覆討論和到處向人請益下，決定作法如下。 

 

圖一 比賽場地圖 

 
      圖二 本次競賽製作流程圖 

首先，我們一開始的設計概念是參考機械系畢業學長

的專題，所想出的設計概念。在現場實做中，經歷了多次

的失敗，也因為設計經驗不足，所以設計圖的概念遠遠不

足現場實做狀況，在每一次失敗中，設計圖經過了無數修

改，而後有了現在的成果，整體的設計流程圖如圖二所示。

並分成以下重點項目來實現: 

1. 抓機器人進來 

2. 如何移動 

3. 轉彎的設計 

4. 機體穩固性問題 

5. 如何不讓機器人掉出來 

上述之重點項目，都是我們在機構上必須克服的問

題。然而，這些最基本問題，必需克服後才能參加比賽。 
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機構設計 

    本競賽製作分 5 大項目，分別為 1) 手臂機構部分; 2)

傳動機構部份; 3) 主機構部分; 4) 門口機構部分; 5) 特

殊輪胎部份，如下簡單的敘述這 5 部分功能: 

1) 手臂機構部分 

    本製作之手臂機構如圖三所示。為了快速拉取三輪

車，而刻意把動作盡量簡化到最少，但速度最快，這隻手

臂的動作是由 1 顆馬達正逆轉控制伸縮的，但是在使用上

出現了斷線及收放線會脫落的問題，於是在馬達附近加上

了微動開關，如圖四所示，以防止線拉斷。至於收放線脫

落問題，則加上外框固定線的路徑，如圖五所示，上下也

是靠馬達來拉線。此外，圖六所示為手臂機構的比例手臂

圖。 

 

圖三 手臂機構抓取三輪車圖 

 

 

圖四 加了微動開關防止拉斷線 

 

圖五 加上外框的手臂防止線的脫落 

 

 

圖六 比例手臂圖 

2)  傳動機構部分: 

    本製作的傳動機構，如圖八所示。是由馬達和齒輪組

合而成，我們雖然把傳動系統模組化，但是當馬達在跑到

一定的速度時，齒輪上面的鏈條會脫落，而且固定軸方面

也是有些為的左右傾斜，經由請教後才知道，齒輪做的變

速器是要整個完整密封，這樣子才能夠排除脫鏈問題，於

是採用外面的娃娃車馬達模組，將整個變速器引用至本製

作的機構，如圖七所示，我們的機器人轉彎部份，在經由

反覆討論與參考收集的資料後決定，我們在機器人左右各

裝置一顆馬達，當轉彎時一邊正轉一邊逆轉，如圖九所示。 
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圖七 傳動機構 

 

圖八 娃娃車馬達模組 

 

圖九 左右馬達的其中一邊馬達 

3) 主機構部分: 

主體機構如圖十所示，我們採用的是日字形加ㄇ字形

的主體架構。用此結構的原因是怕手臂在拉三輪車時，防 

 

圖十 ㄇ字形的主體架構 

 

止機器人負荷不了手臂的伸縮重量，因而導致變形所設計

而成的。 

4) 門口機構部分 

為了配合車體的寬度以及確保車體能順利進入我們做

了 60cm*40cm 面積的斜板如圖十一。同時也為了讓機器人

進入車體時不會亂滑動(P.E.板表面過於光滑)，斜板上置有

止滑膠帶。另外，經由多次的實驗，對於閉合部份，我們

採用兩顆 24V 200rpm 的馬達，此馬達的作用為確保前方放

置第二輛車後，仍有力量可拉起斜板並一次運送兩輛娃娃

車。 

圖十一 門口機構 

 

5) 輔助輪胎部份 

此部分的設計是針對於凱旋鐵道，將之前的六腳輪表

面加裝橡皮，六腳輪之結構如圖十二所示。因在之前的實
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驗中發現六腳輪有卡在鐵道間的風險，所以加了此橡膠皮

後，一方面增加摩擦力，另一方面又可確保不會陷入鐵道

間的溝槽，此利於迅速確實的過關。 

 

圖十二 六腳輪 

機電控制 

   本製作的機電控制其實是蠻簡單的，電路圖如圖十三所

示。本機電控制電路的採用是一個開關控制一個動作，也

就是說本製作總共有九個動作，因此就用了九個開關，而

本製作的控制採用有線控制，採用有線控制的原因是因為

開關太多使無線模組控制盒大於一公斤且容易受干擾，這

些理由使我們採用有線搖控的原因。本製作的線採用的是

2.0 的絞線可以耐 20A 電流，因為本製作的馬達基本上是

採用全壓啟動，所以電流會稍微較大，為了預防了過載，

本製作再將送電端和馬達各加了保險絲，控制盒到電源也

加了一顆保險絲，保險絲使用的是二十安培。本製作為了

能讓控制者能夠舒適的使用遙控器，控制盒大小是經由特

地選出來，符合控制者手掌大小的，以防按不到的情況發

生，而我們機台上零件，都是盡量採用模組化而做，以便

發生問題時能夠迅速更換與維修。圖十四為本製作的機器

人成品 

讓自己更深入學習專業知識,培養實做能力及時間的分配。 

 

機器人成品 

圖十四所示為本製作的機器人成品。 

 

圖十三電路圖 

 

圖十四為本製作的機器人成品 

 

    參賽感言 

    參加了這次TDK全國大專院校創思設計與製作競賽

後，我們一行人才了解到，所謂團隊並非個人，因此每個

人必須盡自己最大的能力，發揮所長，來為團隊付出心血，

製作過程中雖然有所爭執，有所挫敗，但是我們有一個共

同的目標，Go to Japan，所以我們最後還是可以如期參賽。     

我們三個人共同認為參加這次比賽是有很大的收穫，

像為了設計一個機構，就參考了好多的資料，像這些處事

的態度在未來的學業或事業上，都是比學校教的課業來的

重要。 

感謝詞 

    首先，感謝TDK和教育部舉辦這麼有意義的活動，也

感謝大會評審們給予我們「最佳工作團隊紀律獎」的殊榮。
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讓我們在大學四年中留下了最美好的回憶。 

    再來，感謝整個製作與競賽過程中，負責指導我們的

張宗福教授，以及吳鳳技術學院電機工程系每位教授，機

械系徐煒峻教授與機械系林祐銓技佐對我們的支持與鼓

勵，讓我們可以將學校所學的理論課程能與實際應用作結

合。  

    最後謝謝一路上跟我們一起努力的陳彥勳學長和電機

系所有來幫忙的學長以及在製作過程中為我們鼓勵、加油

打氣的同學們。 
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