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機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

觀看創思設計與製作競賽的主題及各項規則，對

於這次設計的目標：（1） 快速的將球架上的鋁桿拉開。（2） 

快速準確的蒐集球。（3） 將我方的木球準確的射入球門。 

（4）阻擋對方射球得分。（5） 迅速靈敏的機器。 

這一次的競賽主題，因場地是以雙方機器在時間

內把球架上有限的球推進球門，所以速度是很重要的一環

要是能比對方早一步搶到球，得勝的機會就大很多。因此

機身採用鋁材、木材等一些輕薄的材料來製作。 

 

 

 

設計概念設計概念設計概念設計概念    

一開始設計機器的時候，因為在材料難求、資金有限

的情況下，所以經過討論之後，機構要以簡單輕巧為主。 

當時我們的構思是把球抓進球道中再利用彈簧之力推

進球門，不過後來發現這樣並不是好的方法，後來將推球

裝置拿掉，改成雙球道把機器一次的帶球量增加在利用慣

性運動將球滾進球門之中。在這過程中遇到許多的困難，

才知道材料的尋找是相當的㎏困難再加上技術上對於機械

的動作不是相當了解，控制電路的製作都是經過許多的修

改，才做成現今的樣子。 

經過多次討論後，機器構造分成三項主要結構：（1）

底盤結構 （2）檔球結構 （3）抬桿結構 主要以這三個為

機器的主要構造。設計流程如下: 

 

 

機器人的命名是在看過星際大戰後想出來的，因為在

劇中有許多各式各樣的機器人而且都有相當高的人工智慧

其中有一具機器人叫做 R2，所以就叫 R 先生。 

 

 

機構設計機構設計機構設計機構設計    

        R 先生大致分成三大機構，在此將逐一作為說明： 

「1」 底盤機構： 

   為了設計讓底盤可以承載重量、運送及裝載更多的

球，以及行動的便捷，我們利用了 5根長 50 公分的鋁條來

做為底盤的主要材料，將五根鋁條的間隔分成左右兩側間

隔 9.5 公分的距離來做為運轉輪胎 24 伏特馬達的放置區

(圖一) 
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圖一 24 伏特馬達 

而中間兩側間隔則為 10.5 公分的距離來做為裝載及

運送球的跑道(圖二) 

 

 

 

 

 

 

 

 

            圖二 雙球道 

為了固定結何這 5根鋁條，我們利用了長 27.5 公分及

長 10 公分的鋁條來製做出分別置於底盤前、中、後的連接

橋來讓所有的鋁條完整的連接在一起，並且為了讓整體底

盤離地距離能夠一致，不讓底盤前高後低、左右不均，於

是我們在底盤的四處裝設 4 個滾輪(見圖三) 

 

 

 

 

 

 

 

 

               圖三  滾輪 

既可以讓離地距離相同又可以使機械人在行動時更加

快速、便捷。  

好讓球能順利進入到跑道上，以便裝載及運送球，再

來就是在後連接橋上裝上 U型鐵(見圖四)，讓球只能進不

能出。 

 

 

 

 

 

 

 

 

              圖四 U 型鐵條 

 

「2」 抬桿機構 

     抬桿部分，為了能迅速將鐵桿拉起，利用一顆馬達帶

動一個槓桿將 1.5KG 的鐵桿往上推開，把球從球架上放下

來。定點的位置用一個活動轉軸固定，馬達那一方使用釣

線用馬達的轉動來帶動抬桿。(圖五、六) 

 

 

圖五 抬桿機構 

 

 

圖六 抬桿馬達 

 

「3」 搜集球機構 

取球部份我們採用雙球道一次各可以容納 5 顆木球(如圖
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二)，球道入口處架設一個讓球只能進不能出的ㄇ型鐵條

(如圖三)好讓木球從球架滾下來之後不至於從後方滾出

去，在ㄇ型鐵條後方，在球道兩邊用 E型的空心鋁條固定

球道的寬度(如圖七)。 

 

 
如圖七 

    在球道的前方，架設二個閘門以檔住從球架滾下來的

五顆球左右兩邊各別用兩顆馬達控制在利用程式控制供給

電源的極性以控制馬達正反轉，來控制閘門開關 

（如圖八）閘門是以塑膠板裁製而成 

 

 

圖八 

 

機電控制機電控制機電控制機電控制    

在控制電路方面，馬達控制電路是採用繼電器來控制馬達

的正反轉(如圖九、十)，以一顆電晶體來控制繼電器開啟

或關閉，一顆馬達要控制啟動和正反轉需要用到二顆繼電

器來控制。 

 

 

圖九  馬達控制電路    
         

 

圖十  馬達控制電路圖 

 

閘門的控制因為要控制馬達轉到某地方就停止，需要

加上光電元件來感應(如圖十一) ，在用單晶片來控制馬達

啟動和停止(如圖十二) 。而整部機器是以十二伏特的電源

供應，最後將所有的控制線拉至遙控器控制大致上整理的

控制就完成了。 

 

    
      圖十一 光電感應元件電路 

 

    

圖十二  義隆單晶片 
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機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品 

    

    

    

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    

        還記得專題課程一開始的時候，學校要大家分組各自

去找自己的專題老師，其實當時並不知道老師會給怎麼樣

類型的專題題目，當我們去找我們的專題老師他跟我們說

要去作機器人創思設計與製作競賽時，感到非常驚訝因為

我們是電子系要跨行去參加機械系的比賽，對於我們來說

是相當大的挑戰，得知這個題目後回家立刻去尋找相關消

息。 

  因為學校對於對外比賽的經費並不是十分充足，這時

候只好自掏腰包，固然如此經費還是有限，所以在製作過

程中有許多材料想的到卻超出我們的預算只好另尋出路，

而且所有材料並非想要就買的到。不過在尋找材料過程

中，讓我們知道原來這些東西要去哪買，這些都是難得的

寶貴經驗。 

  在設計過程中，遇到許多大小挫折，有時候還真想放

棄呢！不過一切都熬過來了。克服種種困難把機器人完成

雖然在比賽當天並不是很理想，不過大開眼界見識到各式

各樣的機器人。 
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