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機器人簡介 

         

圖一 舊機型整體架構 

這次的比賽內容主要是要將球夾取起來，然後再將其

放入摩天輪內。基於比賽題目的限定，於是我們自己設計

製作ㄧ支像娃娃機內的三爪夾爪、伸縮型的竿子、上下捲

線器、再加上底盤上馬達驅動的設計，並且將其型態設計

成大象模樣，利用鼻子伸長，再加上利用鼻頭處先將獵物

夾起，然後再利用鼻子將其放置於所要區域，以達到我們

比賽所需要的目的。 

 

設計概念 

要如何設計及製作符合這個題目的機器人時，就參考

了許多的方式，其中當然也有所謂的投籃方式，也就是直

接將球引導至某處，然後再以馬達或著是氣壓缸，將球已

衝擊的方式，拍打出去，以達到得分的目的。 

 

因為我們製作此種車型跟同校別組隊伍都不一樣，所

以相對的在製作時很難藉由別隊而達到參考的目的，而在

靠著自己努力做出來之後，卻發現到由於行走方式的拘

束，而為我們未來要製作的大機構多了許多不必要的小機

構，例如旋轉機構(圖二) ，而造成很多不必要的按鈕以及

不需要有的重量。 

在此時我們在 Discovery(探索頻道)裡，看到了正在

取食物的大象以及長頸鹿，於是又帶給我們無限的靈感，

而在經由討論之後，我們決定以大象伸長鼻子，然後以鼻

頭先將食物抓起，再利用鼻子回縮的方式，來達到所要的

目的。 

 

 

機構設計 

我們在之前有設計以及製作一台一樣伸長方式的機

器。在主要的傳動方面，是採取像汽車一樣的後輪驅動，

前輪控制方向的方式來達到行走的目標(圖一)，但是在測

試許久之後發現到，其實這個方式只有在當下做完會覺得

微調方便，行走順暢，但是在製作方面卻遇到了重重的關

卡。 

圖二 旋轉機構 
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<操控> 再加上我們之前是以吸球的方式來達成動作，所以相

對的球數、穩定性、真空馬達(圖三)的重量，以及氣管線

的晃動，都給我們帶來了許多的不便。於是我們在之後修

改機型時，就將這兩項大缺點修正掉。 

在操控方面為了要加強機體的機動性，選擇了將車體

以中心線為主要參考線，然後在4個端點處，以左右端點

為驅動馬達，前後端點為輔助輪的驅動方式，來帶動整個

機體(圖五)，因為這樣的控制方式，不但可以簡單的控制

機器人本體的迴轉，又可以增加它的靈敏度。 

 

 

而為了要讓機器人能夠順利的行走以及具有一定的抓

地力，所以我們使用直排輪溜冰鞋所用的輕量輪胎，這種

輪胎雖然輕，但是所能承受的重量卻非常大，從日常生活

中就可以觀察的出來(圖六) 。 

 

圖三 真空馬達 

 

<機體> 

首先為了要方便機身的移動，以及簡易架設其他東

西，所以我們先以AutoCAD繪製底盤，以及先模擬基本傳

動機構的位置，再直接以CNC銑床進行鑽孔的動作，以達

到精準的需求(圖四) 。 

 

 

圖五 底盤驅動 

 圖四 底盤圖 

 圖六 輪胎 
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<夾爪> 

由於之前使用的是真空馬達配合吸盤，雖然質地輕，

但是相對的在數量方面，也是一個很大的難題，所以在新

機器人上面，我們並不打算採取吸球的方式，所以改採用

夾爪的方式。 

於是我們先製作一夾爪，此夾爪採用三爪機構，所以

我們先自行用手工具拗出三支夾爪固定架(圖七)，再以

CNC銑床銑出固定夾爪用的夾爪固定端(圖八)，再配合氣

壓缸的直線運動，達成夾爪張開及閉合的動作，而達到整

組成品的產生。然後在夾爪的周圍綁上網子，由於我們在

網子的底端使用蠶絲線，就像鬆緊帶一樣，可以讓網子有

伸縮的彈性，以達到張開及閉合的動作(圖九)。 

圖九 夾爪成品 

 

<伸長機構>  

 

我們在伸長方面，是以釣竿做為伸長臂，再以直徑達

3.2MM的硬質繩索穿入釣竿內，然後在最前端將其鎖起

來，再經由捲線器帶動後，使得繩索可以將釣竿推向前，

以達到伸長的目標，再以另ㄧ夾爪捲線器配合伸長，以達

到整體的協調伸縮效果。 

 

<滑軌> 

由於我們在製作前一台機器人時，發現到一個蠻重要

的問題，那就是捲線器在送線時，如果沒有繩索一直做直

線輸送的話，很容易因為送線到後面時，由於出力點偏移

過多，而導置無法送線，使得線在捲線器外堆擠成一團，

所以我們製作了一個移動捲線器用的滑軌(圖十)使得線可

以一直做直線傳輸，而且沒有什麼阻力的產生。 

圖七 夾爪 

 

 

 圖八 夾爪固定端 

圖十 滑軌 
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<升降> 

 

由於在伸出之後伸長機構會礙於重量的關係，而噵致

前端下降，所以我們利用一氣壓缸頂住伸長臂，而達到能

夠活動升降的目標(如圖十一、十二、十三以及圖十四示意

圖)。 

 

圖十四 示意圖 

 

機電控制 

由於在機電控制方面我們盡量採取簡單明瞭，而且要

方便控制(如圖十七)，於是我們大部分都採取6P選擇開關

(如圖十五、十六)，因為使用此開關，既可以節省空間，

又可以方便操控。 圖十一 扣住伸長臂之活動端 

  

  

圖十二 氣壓缸與底座連結器 圖十五 控制盒-1 

  

  

圖十三 前節組裝完成圖 圖十六 控制盒-2 
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參賽感言 再加上我們為了要控制方便，而且要有微調的作用，

所以我們也利用了6P選擇開關，在電源供應處做了可以選

擇12V以及24V的開關，在使用12V的狀態下，因為電力

的關係，所以相對的所有的速度都會慢下來，以達到微調

的目的。 

這次能夠參加第九屆創思設計與製作的比賽，雖然無

法拿到理想的成績，但是卻能看到自己，以及其他各地的

參賽選手無限的創意努力打拼出來的成果，無論結果如何

至少大家都努力過，而且讓大家可以有這個機會觀摩，看

看自己與其他的選手有哪些不同的創思，以及有哪些是值

得我們學習的地方。 

而相反的，如果需要迅速動作時，也可將電力調到

24V，以增進我們所要求的速度(如圖十八)。 

  

感謝詞 

圖十七 6P開關電路 

這次的比賽讓大家覺得最開心且最窩心的，想必是主

辦單位「教育部技職司」、承辦單位「國立雲林科技大學」、

贊助單位「TDK文教基金會」、協辦單位「中華電信公司」，

如果今天不是他們的用心，我們就不會有這個機會看到外

面的世界，看到別人和我們的不同，以及看到大家無限創

思的精華所在，讓大家都有一個學習的機會，再此衷心的

感謝他們。 
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