
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 

 

 
1

大學組 : 勤益謎團  怪雞絲謎團 

 
指導老師：黃國興 教授 

參賽同學：郭明同 陳奕豪 王威凱 
國立勤益技術學院 電子工程系 

 
機器人簡介 

主要的本體架構，共有三大部分。第一部分為抬球機

構，由剛開始想用齒輪跟齒條關係，利用齒輪運轉帶動齒條

上升而舉起擋球桿。後來發現可行性不高，且製作上有執行

性的困難，於是改良用傘齒輪帶動。第二部分為帶球機構，

在多次的實驗後，決定以了一點，但齒輪與鏈條來完成，雖

然重量重穩定性跟實用性也較高，價格也較便宜。第三部份

為發射機構，由一剛開始一次必須發射五顆球的氣壓缸進化

成一顆一顆用馬達敲擊的模式再進階轉換為氣壓缸[2]。 

機器人特色: 

  1 最快行走速度 1.05 公尺/秒。 

  2 總重控制於 30 公斤以下。 

  3 15 秒內達成取球動作。 

  4 繼電器控制模式。 

  5 控制盒和車體距離 2.5 公尺，操作順暢。 

  6 抬球桿傘齒輪水平與垂直運用。 

  7 變型前要有 1 立方公尺體積。 

  8 取球口設有鉸鍊，讓球只能進不能出。 

  9 運球機構皆由鏈條組成。 

設計概念 

 
圖 1、機器人本體立體圖 

比賽場地之儲球檯斜面上一共有六個軌道，而每個軌道

上方有五顆球，因此一共有 30 顆球。為了針對這 30 顆球希

望全拿，以避免被對手拿去得分，故設計為六道球道，並以

達到全拿為目標(如圖 1)。在行走時為達到穩定平衡，在取

球口設計一鉸鍊，如此一來球便不會脫離機器人本體，除了

設計鉸鍊外，運球機構也以鏈條取代，讓機器人運作時能更

穩定[4]。 

在發射的部分，則是以氣壓缸來完成，主要是由於氣壓

缸發射時的迅速和準確，在時間上也大大的縮短許多，在氣

壓缸發射頭的部分，也加裝一個圓形橡膠頭，讓發射頭與球

面接觸的面積能增加，亦能達到更準確穩定的效果[1]。 

 

 

機構設計 
為了在修護、加工、拆裝，可以省下很多的時間，機器

人本體採用木頭為材料，在馬達軸心安裝部分，則是分別在

木板兩側鎖上 2 片鐵片，以防止變形和木頭老化。 

主體架構 

 

 
圖 2、機器人底部圖                       

由於經費有限與製作上方便的考量，我們選用合板與木

心板來做為機器人主體架構的材料。而傳動輪部份，針對安

裝與功能需求上的考量，則採用 18 吋鋁圈外加塑膠胎皮，

藉由兩顆 24V 馬達傳動(如圖 2)。 

抬球桿機構 



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

 

圖 3、抬球桿機構 

為了要求機構簡單化、輕量化，選用鋁合金來製作抬球

支架，藉由馬達傳送動力源至傘齒輪，而另一邊契合的傘齒

輪與抬球支架作連結，於是啟動馬達便能帶動整體的抬球機

構。馬達規格為 24V/48RPM(如圖 3)。 

 

運球機構 

 
圖 4、運球鏈條小耳朵 

運球機構可分為兩大部份，分別是中央運球區部份與發

射運球區部份。在此機構上我們以鏈條做為運球的媒介，在

鏈條上改裝帶有小耳朵的零件，再焊上角鐵，而動力源部份

我們選用一顆 6V/2A 的小馬達來驅動齒輪，藉由齒輪帶動

鏈條，即變成我們所需要的運球機構。運球速度約一秒鐘

10 公分(如圖 4) [6]。 

 

發射機構 

 

圖 5、氣壓缸裝置 

 

 

選用一支缸徑 20MM/衝程 50MM 的單程氣壓缸，2.2

公升的儲氣鋼瓶，外加 DC12V 的電磁閥。由蓄壓鋼提供壓

力源，三點組合調整壓力，利用電磁閥的邏輯動作，控制空

氣的流向，達到發射的目的。而在氣壓缸棒前再加裝上工業

用橡膠墊，利用橡膠墊具有吸震的特性，來增加撞擊面積及

穩定性，並設計在發射口上方裝上雷射光束，以便節省瞄準

時間(如圖 5)。  

 

鏈條區擋球機構 

 

圖 6、取球口擋球鉸鍊 

    在機器人敵方球道前端部分，設計了一個鉸鍊作為擋

片，藉由鉸鍊的單向原理，讓對方的球只能進不能出(如圖

6) [5]。 

 
機電控制 

 
                     圖 7、內部電路配置圖 

電控部分主要採取以 12V 繼電器來做控制，電源由 2

個 12V 和 1 個 6V 電瓶來做供應，M1 與 M2 為主動輪馬達，

M3、M4 分別為中央區運球鏈條馬達與發射區運球鏈條馬
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達，M5 則為抬桿機構馬達。當控制盒按鈕按下後，12V 電

源將會驅動繼電器，此時各個負載便會產生動作(如圖 7) 

[3]。 

 

電路與馬達配置: 

‧ 行走機構（各使用 2 顆 24V 的馬達） 

‧ 帶球機構（共 4 條鏈條，共使用 2 顆 12V 的馬達） 

‧ 舉球桿機構（使用 1 顆 12V 的馬達） 

‧ 射球機構（12V 氣壓閥控制之氣壓缸以及氣壓鋼瓶） 

 

圖 8、內部與外部電路配置圖 

內部與外部電路配置 

在主動輪的部分採分別控制，分別前後轉動以作轉彎

的動作其方法為將電源做正、負極的切換。中央區運球鍊條

與發射區運球鏈條為單向向前推進只需設計一個簡單的開

關即可。加速鈕功能的部分，未啟動加速鈕時，主動輪馬達

的輸入電壓為 18V，當加速鈕按下後，主動輪輸入電壓將改

變為 24V，如此一來在主動輪的轉速上將會大大的提升。氣

壓缸機構當發射出去後，還需要收回來，因此按鈕必須設計

為一常開開關，再按下時氣壓缸會做出延伸的動作，放開按

鈕後氣壓缸便會收回(如圖 8)。 

機器人成品 

   在完成怪雞絲謎團後，我們反覆測試每個動作，檢查是

否每個環節都能順利進行。抬桿的耗材部份就換過多次，行

走部份的軸心也換了一次，運球檔片也做了多次修改，由原

本的 5mm 鐵片換成 10mm 鐵片，增加了帶球的強度。以上

零零總總的修改與測試，都是為了避免故障的發生。 

圖 9、圖 10 為機器人的爆炸圖型態，圖 11 則為機器人實體

完成圖，最快行走速度為 105cm/sec，機械手臂部分最大可

抬 10kg 的力，而 2.2L 的儲氣桶可提供 40 次的發射動作，

電池的續航力約可持續使用 15 到 20 分鐘。控制線長為 3M，

機器人重量 27.5kg，控制盒 0.6kg。 

 
圖 9、機器人本體零件分布爆炸圖 

 

   圖 10、機器人機構分布爆炸圖 

 

     圖 11、機器人實體完成圖 

參賽感言 
參加機器人競賽是否能得名，並不是我們所能夠預期

的，製作機器人期間保持穩定的工作進度，又同時要兼顧課

業，不是一件簡單的事。透過每週老師主持定期與不定期的

會議，由會議中不斷提出意見，經過充分討論後，做成決議。
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每位隊員也要保持良好的溝通，讓整個機器人研製過程可以

順利進行，同時也避免不必要的爭論。 

    在製作機器人怪雞絲謎團期間，由於有了機械系夥伴的

加入，便決定親手製作底盤，經過幾次開會決議，採取投票

方式來決定製作設計方法。另外在製作運球機構過程中，發

現利用皮帶製作的運球擋片來帶動運球機構會有問題，因此

立即召開會議集思廣義，找出最佳方案來解決，最後製作鏈

條來替換皮帶的運作。 

    經過半年的設計與製作過程所得之經驗，讓我們了解創

新和創意是在行動中獲得靈感，而不是一開始的紙上談兵就

能有所斬獲。機器人的機構創新與可靠度是比賽關鍵，要將

機構設計到很完整，需要深思熟慮，更重要的是一定要有很

長的測試階段，以這次比賽的專題來說，機器人在運球的過

程，擋球機構強度要穩定，才能將球順利帶入發射口，做出

彈射並得分的動作。為了迎合每樣規定項目，我們花在測試

的時間比製作的時間更為冗長。 

    在進行機械加工之前，負責機構部份的隊員會將機械加

工整個流程完全清楚的思考過一遍，將製作流程清楚的寫在

白板上，以增加工作效率。並透過 SOLIDWORK 事先設計

機構大致樣貌，利用密集的開會來監督各隊員的進度，所以

每個人的工作進度均可達到預期的目標。一項能被社會大眾

廣泛使用的產品，一定經過無數次的測試和改進。基於這個

道理，所以老師堅持在比賽前一個月要將機器人完成，然後

進行長時間的測試，測試期間難免有零件損壞，須作修復的

工作，在心理上多少會感到氣餒，但是我們非常明白，在測

試中任何錯誤都可以隨時隨地的修正，如果在比賽中故障，

那真的有口難言了。參選這次比賽讓我們了解傳承很重要。

由於我們是唯一代表學校出賽的隊伍，加上是校史第三次報

名參賽的隊伍，所以感覺非常緊張，深怕無法預期的狀況會

讓我們不知所措。 

在研製機器人的專題中，讓我們學習到管理、溝通、人

際相處、責任感、專業、領導能力、團隊合作、耐力、抗壓

性、協調性、經驗、恆心、隨機應變的能力和旺盛的行動力

與企圖心 … 等。培養出良好的做事態度和有效率的做事方

法，對我們以後無論在學業或事業的發展上影響甚深。 
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    此次的機器人專題，除了參賽的三位主角外，其他四位

專題生的幫忙更是功不可沒，還有研究生學長的建議，提供

我們一些省思，獲益良多。 
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