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機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

  大象號設計的特色可分為四大類：底盤的平衡度、

操控的簡易性、取球的靈巧性、投球的準確性。因為此次

的比賽強調的是快且準確的，所以我們討論後覺得車子的

穩定性平衡度很重要，所以我們強調車子離地面的高度，

我們也是採用賽車減少風阻的原理，盡量將車身跟地面的

高度做貼近，這樣不但能減少風阻而且在投球時不會因車

身離地太高在投球車身會嚴重的晃動照常失誤，此為底盤

的平衡度如圖一，在操控的方面我們是希望做到符合人體

工學盡量做到簡易性且容易操控，此為操控的簡易性如圖

二，在取球的靈巧性方面我們是希望採取一次一顆不要同

時多顆一起吸進來以防止球與球相卡住，此為取球的靈巧

性如圖三，送球準確性方面，我們採取消防雲梯車跟運米

輸送帶兩個相加以結合做成我們的送球機構做成伸縮簡易

的輸送帶機構將球大大方方使用輸送帶的將球跨過摩天輪

禁區百分之百的將球送到球籃裡進而達到送球準確性方面

如圖四。 

    

圖一車身離地面盡量貼近地面避免送球時造成晃動 

        

 

圖二控制電路操控便利零失誤 

    

圖三採取小心的吸球機構防止一次多顆時相卡住在管子中 

   

圖四正常情況下，投球命中率可達百分百 
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設計概念設計概念設計概念設計概念    

  一台優秀的機器人,應該具備與平常不同機器人的

優點,俯合現代人的需求這才是依台優秀的機器人,我們的

機器人的設計不儘是為大會比賽設計的機器人,當然我們

也在機器人上發揮天馬行空與可愛討喜的路線,使機器人

看起來不會讓人有古板的映象,大致上因為我們是電機科

的關係,加上大會又有 30 公斤及長寬高之限制,所以經過

組員跟指導老師們大家開會的結果決定整台機器人要靠電

力來控制,在機台方面,我們也是走機構簡單容易加工即拆

裝來設計,來避免我們機械加工方面的不足。 

 

機構設計機構設計機構設計機構設計    

  機身主體主要採用一般家用鋁門窗的鋁材作

為材料，而形狀設計成如圖五，驅動馬達固定是

採用鋁料做支撐固定如圖六，而在驅動方面是採

選用兒童車專用吉普車傳動的馬達，它可以承載

30 公斤以上的載重量如圖七，取球機構結構方

式是利用吸塵器的抽風原理自製的吸球機構，我

們取選購直流 24伏特抽風馬達如圖八，製作一

個壓克力的集球箱如圖九，因比賽需機器人隔空

再儲球區裡取球所以我們採用一顆馬達來帶動

兩支滑軌使的可以將取球機構拉超過 40cm 高的

儲球箱順利完成將吸球機構放入儲球箱裡如圖

十，再利用一顆直流 24伏特的馬達將鋁材跟鋁

材做成的伸長機構能輕易的將吸球管能夠順利

進到儲球區而不會碰觸箱子造成犯規如圖十

一，在機器人的集球箱設計方面是採用所壓克力

厚 0.3cm 做成負壓真空狀態就能吸起球如圖十

二，攪球機是採用一顆直流馬達加上海綿做成簡

單的攪拌機構如圖十三，在出球方面，我們是採

取使用消防雲梯車跟運米輸送帶兩個相加以結

合做成我們的送球機構，再骨架方面我們採用鋁

條分別厚度 0.4cm、0.3cm、0.2cm，長為各 60cm，

加上小支的鋁銅管加以搭配做成簡易的輸送骨

架結構如圖十四，拉起伸縮輸送帶是使用直流

36 伏特的減速馬達拉動鋼繩使伸縮輸送帶能延

展如圖十五，再輸送帶製作方面我們採取使用超

薄的透明帆布縫合隔音棉做成 U字型做成輸送

帶如圖十六，在輸送馬達方面我們也是採用直流

24 伏特加上鏈條跟齒輪做搭配行成輸送帶的帶

動方式如圖十七，本輸送帶寬度為 15cm，總長

連機器人本體為 365cm，斜度約 35~45 度之間，

總高度為 212cm，角度範圍約為 20~45 度，如圖

十八，整體車完成之照片如圖十九、二十、二十

一、二十二。    

            

圖五 主要材料為鋁材

 

圖六 驅動馬達與固定架                

    
圖七 採用吉普車傳動馬達                      
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圖八 直流 24 伏特抽風馬達    

       
圖九 透明壓克力集球箱 

       

圖十 滑軌與取球機構 

            

圖十一 吸球管與伸展機構 

 

圖十二     壓克力負壓真空集球箱                                            

    

圖十三 馬達帶動海綿做成的攪球機 

     

圖十四 雲梯車+運米輸送帶架構 

     

圖十五 強力減速馬達拉動鋼繩    
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圖十六 超薄透明塑膠帆布頭尾縫合 

        
圖十七 輸送帶的馬達鏈條+齒輪 

        

圖十八 輸送帶伸展高度 212cm 

     

圖十九 輸送帶伸展總長 365cm                    

    
圖二十 取球機構伸展 85cm 

    
圖二十一 比賽中的投球進籃 

     

圖二十二 輸送帶正要展開 

機電控制機電控制機電控制機電控制    

  在機電控制方面我們採用保鮮盒挖洞做成控制盒如圖

二十三，在控制驅動輪的開關我們選用 12 伏特六 P的復歸

開關，這樣就能輕易的控制車子的前後左右如圖二十四，

在控制滑軌上下方面我們使用馬達拖鋼繩來控制象鼻管的

高低，我們也是採用 12 伏特六 P復歸開關來控制象鼻管的

上下如圖二十五。而象鼻的前後也是採用復歸開關！這樣

在做小幅度的調整會比較靈活！而掃球器由於要是求的情

況而定所以採用一段式復歸開關！抽風馬達使用 36V 由於

轉速不夠導致於吸力不足所以在多加 12V 下去使其轉速增
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加風力也足夠如圖二十六，而在輸送帶的馬達方面我們採

用直流 24 伏特帶動鏈條的方式，因我們試過用 12 伏特跟

24 伏特但測過後都覺得不理想，所以我們採用 24 伏特是

最理想的狀態如圖二十七，整台機器人全部採用電源供應

來驅動，換掉氣壓帶動方面上有時的不穩定如圖二十八。    

            

圖二十三 保鮮盒挖洞做成的控制盒 

         

圖二十四 控制驅動輪開關 12V6P 

         

圖二十五 控制象鼻管上下的開關 

        

圖二十六 抽風馬達使用 36V 

        

圖二十七 輸送帶的馬達定速 

     

圖二十八 全都採用直流電源捨棄氣壓 
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機器人成機器人成機器人成機器人成品品品品    

                
圖二十九  整台車完成全貌照 

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    

        我們大家都很高興可以參加這次的比賽，雖然

在做機器人的時候，有時在意見上彼此間都多多

少少有一些爭執，但當很順利的把它完成後，喜

悅的心情已經化解了那種不愉快的氣氛，再做機

器人的同時為了要找尋一些比較具創意又創新

的靈感，到處去找尋參考資料，我記的曾經一次

一天內為了找尋適當的材料我們小組每個人騎

著機車找材料找了快要整個員林地區，在騎著機

車找尋材料的同時，我們也在路上看到大型的怪

手挖土機、消防雲梯救災車、碾米廠裡的輸送

機，指導老師們甚至帶我們南下高雄北征台中參

觀一些機械工廠，也讓我們認識的比一般人還多

新的東西，也讓我們學習到一些平常不會學到的

知識，這次的比賽對我們最大的收穫，莫過於對

機械結構上與氣壓學上，更加的了解也更加的瞭

解團隊合作的重要性，這些都是非常實用的知

識，有些甚至是課本學不到的新知識，此次的比

賽真的對我們來說真是受益良多呀。 

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    

        首先感謝教育部主辦，雲林科技大學協辦，財

團法人 TDK 文教基金會贊助，舉辦這次第九屆創

思設計與製作競賽，我們從以前的什麼都不懂，

到整台機器的成型也花了不少的精神與耐心去

製作，當然我們有好幾次有放棄的念頭，可是在

中州技術學院全體老師與同學的鼓勵下，讓我們

打消了放棄的念頭，或許因為是這樣的原因，讓

我們從失敗中找尋失敗的原因，想辦法去克服與

突破，我們也感謝財團法人 TDK 文教基金會，如

果沒有他們熱心的贊助， 我們也沒辦法去發揮

創思與創新的機會，這也讓我們學習到平常在學

校中學不到的不管是技能，知識與團隊間的合作

這些都是平常學習不到的，接下來我們要感謝我

們的指導老師團隊，柯博仁、王仁昭、詹東融、

陳世寬老師們，要不是他們不眠不休的細心指導

我們，我們才有今天優異的表現，最後我們要

說:[老師辛苦您們了] 。 
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