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機器人簡介 

 

本機器人擁有特殊的轉向系統—可四輪同步360 ﾟ轉

向，而非以傳統前輪或後輪作為轉向之機構，因此可解決

傳統轉向系統迴轉半徑太大的問題。此外，獨立四輪動力

可使車身轉向任何角度，達到『零死角』的目的。同時，

感測器採ㄑ型的懸吊系統，可克服路面障礙以維持感測器

與地面的距離，達到完全控制之目的。 

 

設計概念 

 

創意是本機器人設計的理念，別於其他傳統的驅動轉

向方式，擁有獨特外觀與特性。在功能上，不但可以達成

這次比賽爬坡、取球、過彎及置球等動作，更可輕易且快

速更換局部機構，達成多功能之目的。本機器人可充分利

用其功能與特性，因而在工業、家庭或是交通上都有其可

應用之地方。 

創新、輕量、精密、多功能是本機器人設計的重點，

其設計的靈感來自於日常身活中所遇到事物，加以探討其

優缺點，做歸納與分析，進而設計出可以保留原有優點並

改良缺失的新概念。設計源由於工廠內的搬運車，在廠房

中往往放置許多設備、原料、成品等等…，造成搬運空間

狹小的問題。經過觀察，問題在於搬運過程中轉向時浪費

空間如圖一所示，以傳統方式轉彎會有迴轉半徑的問題，

並犧牲紅色虛線內 2 單位的空間。在圖一中，方塊代表車

輛本體，而虛線為車輛之行進路徑，斜線方塊則代表設備

或貨物。 

 

 

 

 

 

圖一 傳統運送車之轉向方式 

為了解決上述的問題乃設計出克服缺失的機構--採四

輪同步轉向設計，解決前後輪轉差所浪費空間的問題，如

圖二所示，其行進路徑已由圖一中之圓弧改為直角，而紅

色虛線內的空間相對於圖一增加了 2個單位。 

 

 

圖二 本機器人之轉向方式 

 

機構設計 

 

機構均採用鋁材加工，以達到量輕與強度兼顧的目

的。本機器人（圖三）可分為下半部之底盤轉向機構（綠

色虛線部分）與上半部之抓取任務機構（紅色虛線部分），

中央上下連結只用一支軸心固定（黃色虛線部分），此設計
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可以輕易更換任務機構。 

 

圖三 機構快拆設計 

底盤使用四輪同步轉向之定向機構，在任何的行進路

徑上皆保持在一定的方向，而四輪獨立驅動(圖四)的設計

更可利用差速改變指定的方向。 

 

圖四 獨立驅動設計實體圖 

同步轉向的機構是利用馬達帶動固定在一輪軸上之鏈

輪（圖五綠線），再利用皮帶或鏈條（圖五黃線）可同步帶

動另外三個輪軸，以達到同步轉向之目的，如圖四所示，

其中紅色虛線部分為轉向馬達。 

 

圖四 轉向機構意示圖 

為了克服上下坡道，側邊感測器支撐架設計成一ㄑ形

活動桿，兩側並設有輔助輪，如圖五所示。當機器人行走

遇到坡道時即可貼地感測，如圖六所示，輔助輪貼地行走，

保持感測器與地面的距離。 

 

圖五 支撐架ㄑ形活動桿 

 

圖六 感測器貼地感測設計 
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取球機構設計乃利用一擺臂加上兩半管結構，半管結

構中間固定彈簧，張開後，利用扣具固定，如圖七中粗體

黑色倒三角實線部份。當扣具上固定鋼索，取球時擺臂擺

出拉動鋼索而移開扣具，即完成取球（圖七虛線部份）。 

 

圖七 取球的半管結構 

放球的機構乃使用一轉輪固定鋼絲，當轉輪轉動約 90

度時（圖八紅色線）將短鋼絲放開，即可將放球導管放下。

等待球滾下時，轉輪再度（逆向）轉動，將長鋼絲捲起收

回放球導管即完成放球動作。 

 
圖八 放球機構 

 

機電控制 

 

電源部份乃採用 12V/7AH 蓄電池，利用 LM317 穩壓

IC 設計成 5V 的穩壓電路，以提供感測電路與微處理器

之電源。感測訊號是利用由 CNY70 反射式光電感測器與

邏輯電路所組成之感測電路輸出，訊號再由微處理器分

析後分別傳至底盤驅動器與取、置球驅動器，以進行後

續動作。

驅動電路

感測電路微處理器

底盤驅動轉向機構取球&置球驅動機構

電源電路

 
圖九 機電流程圖 

圖九為機電流程圖，驅動器是由內建橋式驅動電路之

IC 所組成，經由微處理器輸入 PWM 訊號以控制馬達轉速與

轉向，進而達到控制底盤驅動轉向機構與取、置球驅動機

構之目的。 

 

 

機器人成品 

最後完成之機器人本體如圖十（側視）與圖十一（正

視）所示，本機器人可精準取、置球並快速通過障礙物而

完成所有任務。 

 

 
圖十 機器人側視圖
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圖十

圖十一 機器人正視圖 

 

參賽感言 

參加此次創思設計與製作競賽真是獲益匪淺，機器

人從零到完成的過程中讓我們學習到許許多多的知識，包

括電路、微處理器、程式語言、機械加工等等…有些東西

都是課堂上學過的理論，但當時並未實際應用，感覺上很

模糊，似懂非懂。參與機器人製作能將理論的東西實際化，

並學以致用，感覺真棒！我們是電機系的學生，對於機械

的操作一竅不通，但經過這次的經驗，慢慢學習到許多機

械操作，如銑床、車床等等。操作過程中曾因不熟悉設備

而有幾次差點發生意外，也因而學習到機械操作的安全重

要性。 

總之，我們學習到的不只單單是知識，還包括了與

人溝通的技巧、工作時間的安排，甚至是採買零件的技巧

與地點，這都是平常很少接觸到經驗。這次的比賽雖然輸

了，卻贏得了知識與經驗，我們一定會將所學傳承下去，

讓學弟們在明年度的競賽中締造佳績！ 
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