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機器人簡介 

    我們的機器人是做成同心媛構造，這個想法源自於福

斯金龜車(圖一)，因為金龜車不僅車體堅固而且外型都像

隻烏龜一樣，直到現在還是有廣大的市場，所以藉由這個

成功的例子，來應用到我們小瓢蟲機器人上面，所以整體

構造以圓形為主，而且本次的參賽隊伍都是以方形為主，

而材料方面我們是選用輕又堅固的鋁材為主要材料。 

 

 

圖一 

 

設計概念 

    不管科技再怎麼發達，人類終究是離不開自然界

的。我們的設計需求，就是想讓大家藉由看到我們的機器

人，而感受到大自然。儘管只是一草一木，甚至是一隻小

昆蟲(圖二)，都能讓我們更加親近自然界。所以我們的機

器人的本身就是在模仿小瓢蟲的型態，而機身也選用圓形

的，而收球的方式就彷彿是小瓢蟲張開了翅膀一樣(圖三)。 

 

 

圖二 

 

(圖三) 

機構設計 

小瓢蟲大致分為四大機構，在此將逐一作為說明：  

<1> 底盤機構 :  

我們一開始所採用的南亞水管(圖四)，但是製作方

面，加工極度不易，而且也過於笨重，最後才改用鋁條作

為框架。製作上面才有了改善，底盤的配置框架，也大多

用鋁材(圖五)。 

 

 
圖四 

 
圖五 
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    <2>驅動部分：  

    我們一開始所使用的是三輪車的方式，但是後來發現

轉彎角度不夠大，敏捷度不夠，所以後來才改成二輪個別

傳動(圖六)。二輪個別傳動的好處就是，可以輕易的轉彎，

藉而達到更加的定位效果。 

 

圖六 

<3>收球部分 

    收球部分總共分為 3小項。1.舉桿 2.收球 3.趕球定

位。 

1. 舉桿：我們是選以最簡單的方式。使用高扭力的馬達

在加上韌性極佳的螺桿來舉桿(圖七) 

 

 

圖七 

 

2.收球：我們將外框做成活栓的方式，在以馬達驅動連桿

來達到將球收入機器中的效果(圖八)。 

 

圖八 

3.趕球定位：球分配在機器中，自然需要將球定位在要射

擊的地方。我們在框架上均勻的分配馬達位置，藉由馬達

搭配塑膠片來將球趕至所要定位處(圖九)。 

 

圖九 

    <4>射球部分 

射球部分：首先一定要製作彈道，在來就是選擇敲擊

的方式，我們以馬達在加上撞擊器，直接撞擊木球(圖十)。

但是若要達到最好的撞擊效果，定位變成很重要了。 

 

圖十 

 

機電控制 

    機器人機電控制部份，是採用一般開關的裝置，係利
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用電源正、負極的特性而來控制馬達的正轉與反轉，而達

到我們所需機器人表現出來的動作。我們總共用了三個自

動彈回開關、四個三段開關以及一個無段按鈕開關(圖十

一)。而電源全部統一使用 24V，因為這樣馬達轉速與扭力

才足夠。 

    使用開關介紹： 

    自動彈回三段開關：自動彈回開關是使用在驅動的

左、右輪以及舉桿的機構，使用自動彈回開關的原因是因

為驅動及舉桿的機構有些動作需要微調，所以使用自動彈

回的開關製作。 

    三段開關：三段開關是使用在左、右收球機構與左、

右趕球機構，因為收球機構之張開與收回以及趕球機構之

趕球方式都只是利用馬達的正反轉來達到所需之動作而不

需作微調，故使用三段開關來控制馬達的正轉與反轉。 

    無段按鈕開關：此開關是使用在擊球部分之機構，因

為擊球是利用馬達單一方向的轉動而擊球，所以使用無段

按鈕開關來控制，也就是說按鈕按一下，馬達也就轉一圈

來擊球。 

 

 
圖十一 

 

機器人完成圖 

    分別為機器人完成之外型包裝前(圖十二)

與外型包裝後(圖十三、圖十四) 

 

圖十二 

 

 

圖十三 

 

 

圖十四 
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參賽感言 

    從以前就聽過機器人比賽，也曾從電視轉播上看到比

賽，但是怎樣都沒想到，我們這次竟然有機會參加這次的

機器人大賽，心情當然是雀躍不已，所以我們很珍惜和把

握這次得來不易的機會。 

    但是等到開始著手製作屬於我們的機器人時，卻又不

是那麼的簡單，因為我們三個對於製作機器人可說是毫無

經驗，也不知道該從何下手，於是剛開始我們就遇到了第

一個困難，可是我們開始嚴密的加緊討論，並且有了雛型

的計畫，等到大家的意見一致通過後，我們就開始動手製

作我們第一台的機器人了。 

    於是我們實地參訪台中、雲林等地的機械工廠和五金

百貨，看到了許許多多的機械零件，回來以後，又有更多

的新想法了，在最後零零碎碎的意見及問題下，就決定了

用小瓢蟲來當作我們這次的主題。 

    在製作過程中，分工合作是很重要，畢竟在一個團體

中單靠一個人的力量是不夠的，雖然在加工過程中難免會

有一些紛爭及意見，可是這些卻是我們進步的來源，要怎

樣統整大家的意見及接納別人的問題是很重要的。在加工

中，會遇到一些問題及難處，這時我們討論出最好的方針，

來解決問題。而且不時有老師及學長在旁不斷的給我們意

見，使得我們的機器人能更加完善。 

    在拼拼湊湊後，我們機器人終於誕生了，大家都迫不

及待想看它的表現，以為夠完美了。卻沒沒想到，電一接

上去，測試的結果，所展現出來的成果並不然預期那樣，

而且設計上也有瑕疵，例如：擊球部分、收球部分等一些

小地方，都要改善。人就是要從失敗中學習經驗，所以我

們將這些經驗，來更改我們的機器人，最後終於達到我們

的理想目標。 

      在製作機器人的過程中，雖然艱辛，可是現在回想

起來卻很值得，想到我們開始從無到有，到製作出屬於我

們 3個的機器人，這些過程一輩子都不會忘記的。 
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