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大學組: Cubic Equation XYZ

指導老師：吳上立 助理教授

參賽同學：吳逸凡 丁華彥 涂 景 悳

高苑科技大學 電機工程系

機器人簡介

本次參加第九屆全國大專院校創思設計與製作競

賽，是本系第一次參加比賽，而本組針對這次的比賽來設

計機器人，基本上機器人包含下列幾種功能：排除障礙﹝儲

球槽上的橫桿﹞、射收球機構、機器人儲球功能和地面收

球功能。因為本屆的競賽所採用的是槌球，故車體的機械

結構採用 2cm*2cm 的鋁擠型來設計車體結構，加強車體的

衝撞能力。而本組的機器人不只有完整的機械結構，更有

靈活和快速的機動性。

設計概念

我們依照自行比賽策略來針對機器人的整體結構做設

計，其中這包含：舉起橫桿機構、射收球機構、機器人整

體結構、地面收球機構、倒掛式輸送帶及儲球區和外觀設

計，一共分成六個部份來進行設計與製作

在設計理念上，我們把握三項原則：快、狠、準，三

項原則，也針對日後的維修、整體設計和加工分面能進行

快速的改裝和修改，相對的來說，我們在初步的設計中，

花費了許許多多的時間，已達到預期的效果。

機構設計

我們依照所分的六個部份來進行說明：

﹝1﹞. 舉起橫桿機構：

首先，儲球槽上的球的排法為，一列為敵方的

球，一列是自己的球。為了要達到快速的將儲球槽

上自己隊伍的球能快速的滾落下來，我們作一個比

較大膽的設計，那就是阻止對方的球滾落下來，所

以我們設計三支手臂的機構﹝圖一﹞，每隻手臂長

度大約 60cm，而三支手臂必須同時動作，所以這三

支手臂的中間，我們用木板固定，我們只需要一條

鋼纜線來拉動手臂即可。

圖一：三支手臂的機構

在手臂的前面製作阻擋版﹝圖二﹞，讓我們利

用儲球槽上的斜度，將儲球槽上的橫桿舉起一定的

高度，橫桿舉起來的時候，順便可以把對方的球給

阻擋在球槽上，讓我們的球可以順利的滾入我們的

射收球機構。
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圖二：手臂的前面阻擋版

﹝2﹞. 射收球機構：

在射收球機構方面，我們利用球和球的擠壓力

量，將球收進我們的機構裡或是將球射進球門裡，

因此我們利用四顆軟式棒球所構成，我們採用倒掛

式的方式來架設此機構，既可以調整四顆軟式棒球

的高度，來增加四顆軟式棒球和比賽用球的接觸面

積，來加強或減弱射收球的力量。在四顆球的中間

我們以一根柱子串起﹝圖三﹞，以每兩顆軟式棒球

為一組，當馬達正轉時，可以將球給吸入，反轉即

可將球射出。﹝圖四﹞

圖三：球和柱子的關係

圖四：射收球機構

﹝3﹞. 機器人整體機構：

首先，機器人的的整體設計為

95cm*95cm*60cm，由此可以看出我們的機器人的架

構已經趨近比賽規定的一公尺。而我們機器人的骨

架是採用 2cm*2cm的鋁擠型﹝圖五﹞和四分的木板

所架構而成的，鋁擠型可以承受衝撞的力量過大。

機器人儲球區分成兩排，左右兩排一共大約14顆球

的結構。在儲球槽的左右兩側平面固定木板，來放

置電池、繼電器…等東西。第二層鋁擠型是依照第

一層的規模下去製作，但減少許多空間，以減輕重

量。在高空橫桿方面，我們在離地60公分處放置滑

輪和極限開關﹝圖七﹞，以提供馬達控制舉起橫桿

之機構。

圖五：2cm*2cm 的鋁擠切面圖

圖六：第一層鋁擠型設計圖

圖七：極限開關的設計

﹝4﹞. 地面收球機構：

當比賽途中，球散佈在滿場的時候，我們必須

去吸收地上的球來得分，因此我們在機器人機構的
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前方做了一個小型漏斗狀的開口﹝圖八﹞。而在開

口的前方兩側，我們加裝了有彈性的束線帶﹝圖

九﹞，可以將靠近牆邊的球撥出來，將球導入到射

收球機構中，讓自己的球可以順利的滾入機器人儲

球機構中。

圖十：小型漏斗狀的開口

圖九：開口前方的束線帶

﹝5﹞. 倒掛式輸送帶及儲球區：

當球透過射收球機構滾入我們所設計的儲球

區時，我們在儲球區的上方設計倒掛式的輸送帶

﹝圖十﹞，來控制自己的球在儲球區裏面的運動方

向。

儲球區的設計，是採用兩排各7 顆球的設計，

在儲球區的前方，在中間的鋁擠型下面有安裝一個

圓形軸承，來分開我們的球。

圖十：倒掛式輸送帶及儲球區

﹝6﹞外觀設計：

在外觀設計方面，我們將我們的馬達、電池和

繼電器…等物品，利用珍珠板包覆起來。而在我們

的控制盒上面，我們採用純白色的噴漆，來製造一

種不一樣的控制盒。

圖十一：控制盒

圖十二：機器人名稱的設計Lago

機電控制

﹝1﹞. 電源方面：

以ㄧ顆 12V 6Ah 的電池做為電源。
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圖十三：電池

﹝2﹞. 馬達方面：

首先，在左右兩邊主動輪的馬達，我們是採用

額定電壓24V 3000rpm 的直流馬達，因為瞬間的啟

動電流高達6A，而兩顆馬達就 12A了，所以我們採

用Relay 控制。其他所使用的馬達皆由6P三段搖頭

開關所控制馬達的正逆轉。下面有Visio 完整電路

圖﹝圖十四﹞

圖十四：Visio 完整電路圖

比賽策略

學生感覺到參加這一類型比賽，有如智慧與體力的

耐力賽。在比賽前夕，指導老師找學生討論策略，學生當

時只想就撿球及射門而已，何需策略可言，但指導老師說：

「不只你想去日本，很多人也想去日本。」，因此學生和指

導老師討論出多種策略，來因應比賽場上的突發狀況。

策略一：賽前的觀察

學生當時所抽籤到的組別為D 組，比賽時間大

約為下午三點左右，故學生可以在靜態展示評分的

時候，觀察每一隊機器人的特性，讓學生可以讓比

賽場上碰頭時，更有信心的擊敗對手。

策略二：遇到會阻擋的隊伍

比賽場上的阻擋，是每一屆都會上演的戲碼，

因此當學生遇到會阻擋的隊伍，則採取快速取分的

方式，取完球就直接射門，無須留戀地面上的球。

策略三：阻擋發生了

假設對手來到學生面前阻擋學生前方時，學生

可以原地轉向 180度擺脫對手。

策略四：遇到撿球慢或取球慢的對手

若對手於地面撿球速度較慢，則取完我方球

後，將對手的球放置地面。若對手於儲球槽取球速

度較慢，則取完自己的球後，將對方的球留置在球

槽上。

策略五：什麼都快的隊伍

若對手，取儲球槽的球很快，地面的球也很

快，故取完我方的球，將對手的球放置在地面，如

果可以的話，留幾顆在球槽上。

比賽難免會有緊張的時候，只要一緊張就會手忙腳

亂出差錯，在 10月 08日的比賽中，學生再比賽進行中出

現了一個非常大的錯誤，就是撿錯球，學生差一點就拿別

人的球去射門了，好險有隊友的提醒，讓學生可以利用剩

餘的時間去取得自己的球，再次的射門取得勝利。

參賽感言

當時我接到這次的比賽資料時，發現到這次是我們電

機工程系第一次參加此類型比賽，然而自動化系已經參加

了三屆了，因此我也去向自動化系的主任詢問的歷年來所

獲得的經驗，因此我統整了以下的資料：

﹝1﹞. 準備時間非常的充裕：

每一年的比賽從報名日期開始到競賽日期長達

八個月的時間，因此製作前的規劃非常的重要，必免

在日後大規模的修改。

﹝2﹞. 問題的記錄和解決方式：

每一年的所競賽題目都不盡相同，故所製作的

方式截然不同，但同一個問題的發生是每ㄧ年在製作

過程中都會產生的，而經驗地傳承是非常的重要，若

明年的有學弟參加時，能加快製作的進度和規畫。

﹝3﹞. 反覆的練習：

指導老師和自動化系主任跟我說，反覆的練習

才能應付比賽場上的問題，若沒有賽前的練習，依照

在賽當天的緊張程度是一定會出現任何問題的。

我從今年的三月份開始準備這項比賽，從製作儲球
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槽、研究車體架構、馬達的選擇…等，我所花費的時間比

陪女友的時間還要多，每ㄧ天都在想怎麼做才會達到我自

己所要求的快、狠、準的境界，因此每一週我都會找指導

老師討論車體架構、比賽的狀況…等，任何的問題我都和

指導老師作密切的討論。

我非常感謝和我ㄧ起參予這次比賽的同學，忍受我無

理的要求，記得有一次為了修改車體結構，大家都留下來

睡實驗室，一直修改到凌晨三點多才修改完成，當修改完

成後，內心的壓力瞬間消失了，那時才發現到，一種實質

的東西從自己親手創造出來，是一種榮耀，是一種感動，

而我也帶著這一份榮耀和感動，上場比賽。

途中曾遇到許多的問題，例如：馬達的選擇、電力的

選擇…等，讓我非常的頭痛。在競賽中雖然沒有順利的打

進前八強決賽，但我們在這次的競賽中，獲得非常多的經

驗以及資訊。然後藉由這次的比賽，讓我發現到自己知識

的不足，也激勵自己要努力的考上高雄第一科技大學工學

院系統與控制工程研究所來努力向上。

感謝詞

感謝TDK和教育部舉辦如此有意義的機器人創思設計與製

作競賽比賽，更感謝高苑科技大學對我們的支持與鼓勵，

讓我們能將所學的理論配合加工技術來呈現出全方位的機

器人，感謝所有熱情付出的每位教授，更加感謝我們的指

導老師吳上立，在我們機構有不足或缺陷的地方都加以指

導，並一直鼓勵我們，使我們可以在機器人製作上面獲益

良多。

圖十五：機器人整體照片


