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機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

對於現今機械從業人員而言，機械設計最重要的一環

是創意。所以對我們這些機械工程科的學生而言，創意機

械人比賽是一種極具有挑戰性的活動。所以本組便決定參

加這一介的機械人比賽。這一次的比賽重心是在於將球送

入長達 4公尺禁區外的球藍內，因此這次比賽的重點非常

明顯的是在於穩定性以及送球的數量。故本組將設計的重

心放在取球以及放球的結構上，所以一開始本組便設計了

一組輸送帶的取球結構，但由於輸送帶的設計僅可以抓取

中球，所以我們便放棄輸送帶的取球方法，改為用網子撈

球的方法，但由於撈球的動作會打到牆壁所以本組便加入

了打蛋器的概念完成了獨特的取球機構。至於送球機構方

面我們則是採用 7隻長 77公分的鋁管來製作拉伸結構(最

大拉伸長度 470公分)，這長度足以讓機械人把球放入最低

的兩個籃子裡面。放球的籃子則展現了本組最大的企圖

心，我們採用了清朝童玩乾隆環的設計，製作出看起來完

全不像籃子的籃子。而本組的移動系統則採用兩顆馬達中

央水平設置的設計。以上就是本組機械人的大略介紹。 

 

設計概念設計概念設計概念設計概念    

由於這次比賽的球藍高有 40公分再加上最外圍還有

30公分的禁區，所以在取球上有諸多的限制，所以本組設

計了一組結合了撈網以及打蛋器的撈球結構，首先這組結

構的網子會由上往下罩住球，之後內部的打蛋器結構會將

球打入網內的納球區，如此便可將球順利取出，並且將出

球口裝至於結構上方這樣一來便不會造成多餘的動作。運

送球的球藍則參考了乾隆環的設計使得籃子可以變形並且

得以省下多於的空間。這便是目前的設計大致過程。 

 

機構設計機構設計機構設計機構設計    

本次比賽「雲林假期」中機械人必須前往 5個球藍中

取球，而這次球籃不但有外圍 30公分的禁區，更有高度

40公分的限制，所以取球時絕對不可以碰到上述所說的兩

個地方，所以本組一開始便研究要如何才可以大量取球又

不會碰到上述的地方。因此本組便參考了學場以前專題所

留下來的輸送帶的結構，之後本組便實驗性的製作出一組

輸送帶，但這組輸送帶由於黏膠的問題僅能黏起中球，雖

然取球非常順暢但是在與老師多方討論後決定廢除，因為

只能取中球的結構不但沒辦法引起評省的注意更危險的再

於比賽時的風險問題，有可能因為只能抓取中球而輸掉比

賽，故本組便放棄了輸送帶的結構。之後在因緣際會的狀

況下看到打蛋器便突發奇想的想到利用打蛋器以及撈網結

合而成的新結構，結果本組便製作出獨一無二的新結構，

並且成功解決抓球的問題新結構 3種球都可以成功抓起。 

而在這次比賽之中最大的困難處就在於如何將球放入

長達 4公尺禁區外的模天輪球藍中，所以本組便計劃製作

出一組以大型吊車的結構為基礎的伸縮連趕，以作為將球

放入模天輪球籃的伸長機構，故本組以此研究作為本組最

核心的研究目標。首先我們便前往圖書館以及實地參考吊

車以攝取研究資料，結果發現了非常嚴重的問題，當本組

再研究此結構前一直以為吊車的伸長結構是完全以牽線的

方式來拉伸，但結果不然，事實上吊車只有最頂端的兩節

結構是用纜繩拉伸，其餘的結構是利用油壓系統擠壓而伸

長的。但是線重 30公斤的車體是不可能搭載油壓系統的，

所以本組止好自行開發系統，所以我們便開始研究線繩以

及滑輪的構造，之後本組製作出了第一組結構，這組結構

是與吊車一樣採用子母套的結構，但是這組結構設計不良

導致結構脆弱以及傳輸力量的鋼繩會嚴重變形等問題，所
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以本組便從新設計了一組結構這組結構不同於之前的母套

結構而是採用管件外部並排的方法，結果此方法非常成

功，所以本組便製作了一組由 7隻鋁管所製作成的伸縮桿

件。 

    在伸縮結構製作完之後本組便開始著手研究下一個重

點，那就是球籃，球籃一直是本組費盡心力去研究的部分，

我們試過很多的市售籃子來測試，但是其結果都不盡理

想，最主要的原因都是重量太重，之後本組再找尋資料時

發現了清朝時代的古玩「乾隆環」，本組便在攝取乾隆環的

設計後製作出屬於我們自己的乾隆環結構。以上便是我們

這次所研究的 3項最主要的結構。 

 

取球機構：(捕夢網) 

取球機構結構方式是利用撈網的結構加上類似打蛋器

的結構組成，撈網中心有一打蛋器之擊球結構所製成的擊

球器，利用中心之擊球器攪拌擊球，即可將中心集球區之

任何規格的球擊入周圍之集球區如(圖 1)(圖 2)(圖 3)所

示，並且將出球口裝至於結構上方這樣一來便不會造成多

餘的動作。 

(圖 1)取球結構袋口&集球區 

 

 

 

 

 

 

 

(圖 2)取球結構全體(外觀) 

(圖 3)取球結構擊球馬達部分 

 

拉伸機構：(七連桿) 

    送球機構方面我們是採用7隻長77公分的鋁管來製作

拉伸結構(最大拉伸長度 470 公分)。伸長機構主要材料是

利用七支方形空心鋁，以及外部並排的方式架構，中心利

用螺絲固鎖所以外部看不到任何的固定結構，然後拉伸的

部分採用鋼索以及滑輪，這長度足以讓機械人把球放入最

低的兩個籃子裡面如(圖 4)(圖 5)(圖 6)。 
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(圖 4) 拉伸機構 全體外觀 

(圖 5) 拉伸機構 滑輪意識圖 

(圖 6) 拉伸機構 捲線器 

 

 

 

放球機構：(球籃) 

放球機構原先我們們是採用較簡便且易製作的後紙板

製成的籃子，後來我們尋找資料發現清朝童玩乾隆環或許

可使用於我們的放球機構上，一方面這個製作出來看起來

完全不像籃子的籃子可以讓許多沒有見識過的人大開眼

界，一方面也可以為我們的機械人上增添不少創意，而乾

隆環本身的設計最大的優勢在於使籃子可以變形節省空間

如(圖 7)(圖 8)(圖 9)。 

    

(圖 7) 乾隆環本體 (未展開) 

(圖 8) 乾隆環本體 (半展開) 
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(圖 9) 乾隆環本體 (全展開) 

    

機電控制機電控制機電控制機電控制    

本隊之機電控制介紹再馬達的控制中採用最簡易的控

制，也就是利用電源的正負極的互換，控制是用6P開關來          

控制切壞動作。電源方面使用4顆12V電瓶串並聯(兩顆串

聯再與其他兩顆並聯)，目的是可調整電壓來因應不同的場

合使用，當需要快速移動時就切換到24V，需要慢速微調

時就切換到12V 

首先我們使用的馬達是 12V/24V 皆可啟動之馬達，而

我們控制器的部分則是設置了一個變頻的開關，這樣可使

機構轉換 12V/24V 達到微調的效果。由於我們的取球機構

攪拌器以及旋臂的部分不需要使用到變頻的迴路，所以使

用固定 12V 的電壓個別獨立開來以外，其他都可以同一時

間一起關閉打開。 

原因之一：取球機構之攪拌器 

    由於 12V 即可達到我們擊球的需求，所以設計上不需

要用到 24V。 

原因之二：取球機構之旋臂 

    由於 24V 驅動馬達的速度太快力量較大，導致操縱者

操作上的困難而且旋臂馬達軸心採用實心方鋁有扭力過大

造成破壞軸心的問題，所以使用 12V 即可達到我們的需求     

    

    

    

    

    

機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品    

    

    

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    

有時常常會問自己，人生的價值在於哪裡？而人又基於什

麼樣的一個理由而存在？若要給一個字的話，我想就是

「狂」。俗諺言：人不輕狂罔少年。而這樣的狂並不是狂妄。

而是一種雄心壯志，或者挑戰自己極限的企圖和行動。這

次的機器人創意大賽，同時挑戰著我們的腦力、體力、面

對問題的處理及耐壓能力。從一開始給予自己希望，一直

到得到參賽的資格。中間面臨的過程，都可是自己或者這

一社會的Ｒｅｖｏｌｕｔｉｏｎ。這種革命，發自於心底

內化的歷程，首先需要勇氣去報名，然後藉由創意與行動

的變革，試著去加入這個比賽，以達成最好的目標，而中

間我們所付出的血與累，對問題解決的執卓，廢寢忘食的

工作態度，不但令我們超越了自我的極限，更在在證明了

人類是可以超越人類的種族，是可以創造奇蹟的物種。 

 

  台灣科技之所以發展，其實在於台灣人民付出的努

力。我們這裏而言的「 

努力」，是指時間上，體力上的付出。就如同台灣的奇蹟一

般，其實是用大量的勞力堆積出來的。這樣的問題在於，

我們不了解什麼是「省力」的結構，就如同機械的槓桿一

般，如果你施力的方向一旦錯誤，在多的力也是浪費，但

假設力點正確，自然就水到渠成。過去台灣的產業結構，

在於人力的發展，體力的付出，而今日台灣的產業，乃是
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基於「創意」。科技始終來自於人性。今日台灣不論是在Ｍ

Ｐ３或ＰＤＡ的市場上之所以能佔有一席之地。就是在於

創意的發展。而狂的價值就是在有創意的地方，投注最大

的精力，瞭解到產業最需要的地方，投注最多的資本，自

然能夠得到最大的效益。這就是我們的比較利益法則，也

相信這次比賽的付出，能夠為國家社會並且是為自己釐清

出正確的道路。 

 

  狂的價值根本的精義，就是在「廢寢忘食」。如同為書

癡迷，或者為愛痴迷一般，藉由將時間全心全意投注在機

器人這件事情上，而衍生出各種創意及心血的表現。也因

為從這樣的腦力思考及勞動的過程中，得到生命的意義。

國家的根本在於有優良的教育，而機器人比賽就是在於將

教育內植到我我們的生活中─「生長環境與戰鬥環境一

致」，也就是生長的環境，即是技能的環境與創意的環境，

這也就是磨練自我心智體能與社會之進步，進而趕上其他

發展國家的唯一方法，讓我們彼此同心協力奮鬥，以期待

不久的將來可以創造台灣機械工業的新一波革命。 

    

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    

首先身為隊長的我要感謝家中唯一支持我參與此次競

賽的我的母親以及我的祖父母，再來感謝財團法人TDK文教

基金會和教育部舉辦如此有意義的機器人創思設計與製作

競賽比賽令我們成長得到更多的經驗，雖然令母校蒙羞了

但還是要感謝我們的母校『華夏技術學院』對我們的支持

與鼓勵，多年來華夏技術學院再培養專業人才上不遺餘力

是所有人有目共睹的，吳主任你的辛勞我們看到了，請繼

續加油。感謝我的指導老師李志輝老師，若不是他的指道

我們不會想出這麼有創意的結構，更加感謝三重工業區的

吳顯鎮先生以及他旗下的技師們，要不是他們沒有在焊接

跟我們收任何一毛錢，我們根本沒這財力做這台機械人，

感謝祥宜公司所做的馬達，她們的馬達真的是小又有力。

感謝陳治佑學長在工作時還抽控來幫我們的忙，感謝已經

轉學的林依凡學弟在狂風暴雨時還開車載我們去買铣刀感

謝興成街所有的店老闆，謝謝你們的指教以及幫忙，你們

是奠定台灣工業的基石，我們進步的踏板，我們由衷向你

們致意，最後，我要感謝我的兩位組員要不是你們願意在

我的隊員離我而去時來幫助我我今天絕不會完成這項工

程，亦感謝所有參賽隊伍(包含在校內被淘汰的)這場比賽

因為有你門而顯的精采，你們所有人都是英雄，我期望在

人生的戰場上能再次與你們決戰。 

 

    

    

    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


