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機器人簡介 

機器人的設計必定是依照比賽的題目及規則來製作。

比賽過程中，我們可選擇夾取大、中、小三種大小不同的

塑膠球，並依照規定將球投入摩天輪的籃框中，但不可碰

觸儲球槽內緣、摩天輪的籃框及禁區。最初，我們考慮夾

取全部的塑膠球，後來對於這樣的設計覺得變數太大了，

徒增機構的複雜化及加工組裝的不便，於是我們更改之前

的構思，而改成現今以取中型塑膠球為主，以打擊的方式

來投球。 

 

設計概念 

一個設計的構念，需兼具創意與實用性，而在資金有

限的情況下，材料的選購，以及機構的設計，更要全盤考

慮。因此依照競賽內容，我們將機器人機構分成(1)底盤機

構(2)懸臂機構(3)捲球機構(4)擊球機構等四個主要部位。 

 

機構設計 

機構設計大致分為四大機構，在此將逐一作為說明： 

(1)底盤機構 

    製作機器人底盤是必須的構造，而底盤設計的重點包

含了行走、轉彎、支撐儲球區、取球機構和打擊機構以及

要堅固耐撞等等這些條件﹔起初嘗試蒐集著相關的書籍與

資料；以及參考前幾屆參賽的作品，發現到這個是可行的，

且符合我們當初的機構淺顯易懂，重量輕、製作方便及簡

單等設計原理。首先，行走的部份，為了要兼具機動以及

低底盤這兩種優點，我們選擇一直徑大小適中的輪胎及扭

力大的直流馬達，並將馬達置於四輪(如圖 1 所示)，而轉

彎方面，是利用馬達一邊正時鐘旋轉，另一邊馬達則採用

逆時鐘旋轉，來使底盤能夠向左邊轉彎、向右邊轉彎的技

巧。輪子方面：我們並不考慮直徑過大的輪子，主要的原

因是重心的考量，我們希望在一定的範圍及需要的強度

下，使底盤的高度能達到最低以支撐我們其它的機構動作

時不至翻車。  

 

圖 1.四輪傳動底盤 

 

(2)懸臂機構  

懸臂部份，我們使用了蝸桿蝸輪機構原理，利用一扭

力大的車窗馬達帶動一大齒輪，將長約一尺的手臂舉起。

為彌補長度的不足，於是在手臂上加裝了二顆軸承，增加

長度以便捲取中型塑膠球。機械手臂是由方形鋁管、車窗

馬達、齒輪、軸承座..等所構成的，且我們想設計擁有旋

轉性能的機械手臂，利用此項設計的特點來克服原來受制

於機器人長度的規則限制；因此我們去參考一些關於機構

類型的書籍資料，了解齒輪與齒輪是如何固定，以及其效

用為何。  

機械手臂主要可分成三個部分﹕  

(1)鋁板固定在組裝好的齒輪組上，藉以達到旋轉 360°的

目的。且利用大小齒輪 1:50 的比例連接馬達做成減速齒

輪。如圖 2所示。  

(2)手臂的部份則是由數支鋁管焊接組成。如圖 3所示。  
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(3)最後再將捲球機構裝置於手臂上。並在捲球機構二邊裝

上兩顆軸承，使我們可任意移動捲球機構的位置，如圖

4所示。  

    而為避免旋轉時搖晃過烈，影響捲球機構的取球，我

們在底盤後加裝了小皮帶，除了是讓旋轉時更穩定之外，

也避免讓馬逹受力過大。  

 

 

 

 

 

 

圖 2. 旋轉機構  

 

 

圖 3.手臂焊接構造  

   

圖 4.捲球機構可移動構想實體 

    

(3)捲球機構 

捲球機構只要是由馬達跟輸送帶所組成的，構想來自

於貨物輸送機，捲球的上升和下降是由馬達來控制的，而

捲球機構的取球的大小是由輸送帶與隔板所設定，其皮帶

是利用合成皮，內部黏上一層軟式鐵絲網，外側黏上隔音

泡棉，帶動方式是以 PV 水管為中心軸，兩旁是我們自己加

工的固定軸座，再將車窗馬達固定至固定軸上即可帶動，

在此我們將之設為中型球之距離，馬逹正轉時輸送帶向前

轉將球捲入儲球區，反之馬逹逆轉時可將卡住之球退回原

處，如圖 5所示。  

    因為這個取球機構速度比較快，後來操作手提議說：

如果在捲球機構底部加裝兩個培琳的話，這樣就能在地上

行走，也可以把旋臂往下壓，而讓前輪翹起來，這樣前輪

會騰空而不會壓到線，所以就可以取到中間的球。 

 

 

 

 

 

圖5. 捲球機構 

 

(4)擊球機構 

機器人於底盤右側前方，固定一ㄇ字型鋁，並於適當

位置裝設一支擊球臂，該臂之旋轉軸用以止推軸承和螺栓

精密配合，作旋轉擊球運動。於ㄇ字型鋁上端與擊臂中段

位置，以拉伸彈簧拉緊作好定位控制與自動復歸設計，擊

臂中間位置有滾輪，再藉以偏心輪機構，如圖 6a 所示，將

搫臂往下帶動，當偏心輪轉至缺口處時，如圖 6b 所示，則

為擊球臂擊球之起始位置，自動釋放彈簧之拉力，藉此將

球擊出。擊臂的最前端則裝設有一支擊球器，如圖 6c 所

示，並於本體之擊球點位置裝設一中空圓型塑膠，如圖

6d、e 所示，待將儲球區內的球送至該擊球區內，操作者

即可啟動偏心輪機構作一次轉動，順利將球擊出。另外為

防止擊球臂將球擊出時，所產生的後作力，我們在該臂某

處設有橡膠作為吸震功能。然投藍技巧著重於準確度，為

了要使機器人有絕佳的投球精準率，於是在擊臂前方內側

邊加裝一軌道，使該擊球臂每次投球均能沿著此這一軌道

方向位置將球擊出，保持固定投球軌跡方向與定點下籃。 
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(a)偏心輪機構 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖6. 擊球機構實體圖 

 

機電控制 

在我們機器人的設計中，控制器為減輕重量及操控容

易，正逆轉我們用 6p3 段式的開關來達到功能，不是正逆

轉的部分則是用普通的按鈕開關，機器人行走是用搖桿來

驅動前、後、左、右方向，操控動力來源是用 12V 及 24V

來變換完成供給。如圖 7 所示。機器人投球入籃部份的控

制電路則採用如圖 8 所示電路，圖 9 為控制面板，開關我

們用了 4 種，一種電源開關、按鈕開關、船型開關、搖頭

開關，搖頭開關是用在馬達控制方面(如：前後輪)目的是

按下時即觸動起動但放開時即停止，因為搖頭開關會自動

回彈不必再去按，非常簡易好控制，而按鈕開關是用在方

面(如攪球、電磁鐵、偏心輪)，最後是船型開關，是用於

懸臂的舉起與放下，比搖頭開關好調整所需要的力道與控

制。首先我們為了進行底盤的驅動機構的測試,先採用一般

的普通搖桿來控制方向，而我們設計車上有 12V 和 24V 的

電力可以交換使用，後來整個系統的電路，採取同步供電

的方式，而各個開關皆由此提供。 

 

圖 7. 底盤驅動電路 

 

圖 8 塑膠球固定與投擲電路 

 

 

圖 9 控制箱按鈕位置面板 

旋臂
驅動馬達

捲球
驅動馬達

 

擊球
驅動馬達

左前驅動馬達 

左後驅動馬達 

右前驅動馬達 

右後驅動馬達 

(b) (c) 

(d) (e) 
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機器人成品 

圖 10 為機器人未變形時之本體，整體機器人包含含

有本體機構、捲球機構、儲球區、攪球器、電磁鐵及偏心

輪機構等，至於機器人可任意變形可參考圖 11~14。 

 

圖 10 為機器人未變形時之實體 

 

圖 11 為機器人變形時之實體 1 

 

圖 12 為機器人變形時之實體 2 

 

圖 13 為機器人變形最長時之實體 

 
圖 14 為機器人前輸騰空變形時之實體 

 

 

 

參賽感言 

記得我們赴雲科大比賽前，學校的董事長、校長及各

行政單位的首長在餐廳為我們加油打氣，務必全力以赴，

把前三名拿回來，決賽當天學校的董事長、校長以及一些

老師都來觀看我們比賽，結果不負眾望我們拿到第三名，

比當初所預期的還要好，對我們來說，製作機器人雖然讓

我們受了不少的挫折，但其中的經驗也是相當難能可貴

的。我們也曾面臨構想太過天真而撤換掉的窘境，但對大

家來說這些都是相當有意義的事，因為我們在這當中也學

習到了許許多多的經驗，而這些經驗並不是課本可以學到

的，所以我們都覺得這份經驗是相當難能可貴的，也因為

有了這份經驗，讓我們學到了如何從失敗中求取成功，一

分的努力，一分的收穫。 
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感謝 TDK 和教育部舉辦這麼有意義的機器人創意與製

造實作的比賽，雖然在製作的過程有挫折、有失敗也有爭

執，但對大家來說這些都是相當有意義的事，因為我們在

這當中也學習到了許許多多的經驗，而這些經驗並不是課

本可以學到的，所以我們都覺得這份經驗是相當難能可貴

的，也因為有了這份經驗，讓我們學到了如何從失敗中求

取成功。當然，其中最功不可沒的自然是我們的指導老師，

由於老師對於本組耐心的指導與糾正，並且督導我們實際

製作加工組裝，使本組的進度不至於落後太多，讓我們製

作之成品，能夠如期完成。雖然我們獲得第三名，但我相

信我們認真的程度絕對不輸任何一隊。也感謝指導我們的

老師（林建昌 老師)要是沒有他默默的幫忙，激勵我們，

早就放棄這次的比賽了，所以這次所得到的獎項是屬於我

們指導老師的，是他讓我們能學以致用的將理論化為實際

應用。還有感謝讓我們成長的母校，提供一個讓我們完成

機器人的地方，讓我們能參與這次第 9 屆全國創思設計與

製作競賽的盛會。  
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