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大學組: 兵工廠 

 

指導老師：陳世濃 李宗禮 樊漢台  老師 

參賽同學：錢建宏 王武漢 黃文志 

南開技術學院 自動化工程系 

 

  

    

機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

在看過比賽規則出來後，一開始我們以小型、重量輕、

速度快為設計重點，以求能在最快時間內阻礙對手收球讓

球能散落在場地內不讓對手好收球再以我們小型快速的機

器人來迅速將球打完，但在看過比賽場地後發現我們的戰

術實行起來太過於困難且對我們並沒有太大得好處，便以

改大車身使其能容納更多球在機器人內為新設計重點重新

改裝機器人，而在比賽中和對手的機器發生碰撞是難免的

所以車體的主要結構是以鋁材為主，會選用鋁材是因為鋁

材的材質輕強度夠，價格方面也較為便宜，加工起來也較

為方便。 

 

設計概念設計概念設計概念設計概念    

我們的設計概念皆以將機構簡單化讓其動作步驟少但

確能達到我們所需求的動作，車子的主要特色，車體小、

機動性高，所以採用履帶來加強車子穩定性.讓操作方面較

為容易.車子主要有撥桿、收球、擊球三個機構. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

機構設計機構設計機構設計機構設計    

機器人大至分為項 3個機構 

(1) 底盤 

為了讓機器人行進起來穩定能讓操作者易於控制我們

使用履帶並將它設計放在車身內(如圖一)這是為了防止發

生碰撞而使履帶受損。 

 

圖一 底盤結構 

馬達驅動軸所採用的材料是鋁材，若以車體最大重量

30 公斤來說，驅動軸的材質必須選擇較輕強度較夠的材

質，而鋁材也符合我們的需求(如圖二)為鋁軸接合。 

    
圖二 馬達驅動軸 



第九屆全國創思設計與製作競賽論文集 

中華民國九十四年十月七日至九日                        臺灣‧雲林   國立雲林科技大學 

 

 

2 

 

而驅動的方式是使用履帶，使用履帶的好處是旋轉時

重心是在機體的中心，並且我們為了防止履帶在行進時產

生過大的震動，就在履帶的中心加裝避震器(如圖三) 

    
圖三 避震器 

(2)撥桿機構 

我們所用的撥桿機構有 2種一種是利用架在車身兩旁

的斜桿來撥掉止球桿(如圖四)因為此種撥桿快速主要是用

來將對手撥桿撥掉讓它不易收球 

    

圖四 撥桿機構一 

 

 

 

另一種撥桿機構像叉子般(如圖五) 

 

圖五 撥桿機構二 

，到桿下方後叉上的氣壓缸會收起(如圖六)，而將止球桿 

 

圖六 撥桿氣壓缸 

往上抬使球落下進入車體內後閘門關畢(如圖七) 

 

圖七 閘門 
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(3)送球及擊球機構 

將球收進車內後只需將車作前後移動便可將球送入預

備擊球區，且在預備區有裝製輸送帶來讓球能夠更順利進

去(如圖八) 

 

圖八 輸送機溝 

利用馬達帶動板子旋轉將球推到擊板前(如圖九) 

 

    
圖九 定位機構 

而擊球方式是利用氣壓缸推動擊板來將球打出，用這

樣的打球方式能達到快速擊球(如圖十) 

 

圖十 擊球機構示意圖 

機電控制機電控制機電控制機電控制    

我們選用DC 24V輸入的單版型高精度變頻器的無刷馬

達控制履帶車輪，減速比為 10:1，集球機構、擋球機構以

及定位機構使用的是 DC 24V 減速馬達。直流馬達與其他

馬達最大的差異在於其“轉速－轉矩”與“電流－轉矩”

特性均為線性關係，因此在一般需要做到轉速、轉矩控制

的場合中，若控制精度不需很高的情況下，通常以直流馬

達作為致動器是較為經濟的選擇。 

  控制方面是利用 PLC 可程式控制器來驅動所有的馬

達與氣壓缸，而馬達是 PLC 的計時器控制。我們設計成只

需按下一個開關之後止球、定位、擋球會在同一時間照順

序動作，來把球送到擊球機構，再由氣壓缸推動擊球板.    

    

    
控制流程圖控制流程圖控制流程圖控制流程圖    

發射機 

接收機 

伺服機 

PLC可程式控制器 

A/D 

控制機構 控制方向 

控制人員操縱桿 

PLC可程式控制器 

D/A 

繼電器、電磁方向閥 馬達伺服器 

車輪馬達轉速及轉向 機構馬達正反轉、氣壓缸作動 



第九屆全國創思設計與製作競賽論文集 

中華民國九十四年十月七日至九日                        臺灣‧雲林   國立雲林科技大學 

 

 

4 

    

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    

當初系主任找大家一起參於這次的比賽時，大家都覺

的非常的有興趣，不過等到開始做之後才知道製作一個機

器人是多麼困難的事情。幾乎整個暑假都要到學校報到，

大家也都很辛苦。雖然學校的老師之前有參加過這一類的

比賽也得到很好的名次，但是要把我們這些第一次實際製

作機器人菜鳥教好也真的是要費一大番的工夫。 

   由於時間上有點趕，所以大家都是上緊發條的趕進

度，遇到困難就大家一起討論解決，培養了很不錯的團隊

默契，也促進了這難得的 2年同窗友誼。 

  幾個月的努力只為了在比賽的那 3天全力以赴，雖

然比賽結束了，在過程中也是有很多的臨時狀況發生，但

是這一次的經驗卻是我們求學過程中難忘的回憶和難得的

經驗。 

    

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    

感謝教育部和 TDK 舉辦創意設計機器人比賽，讓我們

有機會把自己所學的技術和知識可以實際的作出來，也很

感謝我們的系主任李宗禮老師和自動化系樊漢台老師白明

昌老師在整個製作過程中給於我們的指導和勉勵，讓我們

可依克服在製作設計上遇到的難題，當然也要感謝我們的

指導老師陳世濃老師在加工技術給於我們的指導。也要感

謝雲林科技大學提供場地和安排一切活動的行程。    


