
第八屆全國創思設計與製作競賽論文集 

中華民國九十三年十月十五日至十七日                        臺灣•台北   國立台灣科技大學 

 

1 

大學組(專科組) : 大腳隊 八爪章魚 

指導老師：王得安 助理教授 

參賽同學：蔡斯泱 陳建同 卓俊佑 

中州技術學院 自動化控制科 

 

機器人簡介 

我們機器人是以通過參賽題目夾取積木而設計的機器

人。首先，要夾起三個不同大小的方塊採用輕而堅硬的壓

克力版製成的手爪，因為它的積木都要推的很高，所以手

臂要用氣壓缸來升長。而前輪我們是採用輪椅前的小輪

子，因為它可以三百六十度的旋轉，再放積木跟夾取積木

時比較好用。 

 

設計概念 

我們將機器人分成底盤、輪子、機械手臂、夾爪等四

個主要部分。 

底盤主要功能是將四個輪子組裝變成一個整體機構。 

輪子選擇的因素則要怎麼夾積木比較好夾所以採用可三百

六時度旋轉的輪子 

機械手臂主要是由氣壓缸來提升手臂的長度以便夾取較高

的積木。 

夾爪的功能有兩個，第一個就是要快速的夾取積木，第二

個就是當要夾起的時候，夾爪上的積木的不會鬆拖已可以

放心放置或者拿取。 

 

機構設計 

試過不同種類的機構之後，我們的心得是，越是簡單

的機構，在修護、加工、拆裝，都可以省下很多的時間與

麻煩。 

機器人製作與流程圖示： 

(1)首先我們先將一根大約 90公分的鋁條來當主幹，然後

在 2根較短的鋁條，把他切割成 4根，再用這 4根鋁條

固定再主幹的二側。 

(2)我們去買玩具車上的電動齒輪何，然後想辦法固定在 H

型鋁條上當成後輪。 

 

 

(3)兩個兒童腳踏的輪子用鐵條當成軸心固定在電動齒輪

合上。 

(4)用兩個拖車輪子來當前輪，但因為拖車的輪子太小，所

以我們想在用兩塊鋁塊來墊高，先把鋁塊固定，在 H

型鋁條下面，然後再把輪子固定在鋁塊下面，然後再把

輪子固定在鋁塊下面，這樣就完成了底盤。 

(5)接下來我們買了一塊壓克力板，然後我們在上面畫上夾

爪的草圖，再把它切下來當夾爪。 

(6)討論如何能讓氣壓剛至少昇長到 200cm，還有如何讓它

固定。 

                             

 

 
 

 

機器人製作經驗與修正說明 

(1)首先，製作機器人我們所先製作的是底盤，材料則以空

心鋁條製作，大致上我們所設計是以輪椅的結構去構想

的，而底盤則以圖表示之。 
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(2)而後製作的是手臂，如何能伸出想要的高度。 

 

(3)上圖示剛開始所想的設計圖，但是考慮到身長的問題所

以放棄做另外一個。                                                                                      

 

 

(4)上圖採用的類似伸縮的形式，所以比較適合也比較不會

有超過尺寸的限制。                                                                              

(5)先前夾爪的形式是以這個形式 ，後來測試之後改以ㄇ

形式，因為先前的形式有些地方是多餘的，而ㄇ的形式

比較不會有這樣的顧慮，以圖表示之。 

 

組裝過程 

(1)底座的部分： 

(a) 將鋁條分割成 5份，第 1塊大約 80cm，第 2、3

塊大約 20cm，第 4、5塊大約 40cm等部分。 

 

(b) 將做好的車架，安置安置 2個大約半徑 15cm的

輪子在車架的後方，前車架裝上 2個能 360度的

輪子，可使輪子以便轉向。 

 

(c) 完成車體後再來就是測試看看是否能動，會動時

車體的部份就大概完成了。 
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(2)夾爪的部分： 

(a) 先用壓克力板刻兩個ㄇ字型的圖形，在用鑽床鑽

四個大約 10mm的孔，可放入螺絲、螺帽。 

(b) 在將做好的壓克力板各兩邊都鑽上兩個洞已適

合氣壓缸放入，放入氣壓缸後將氣壓缸前端用一

鋁條固定，已可夾物品。 

(c) 在將安置好的氣壓缸後，把兩個壓克力板同時用

螺絲固定，再來確定夾爪是否可動，可動時夾爪

的部份就完成。 

 

 

(3)車體結構： 

完成了手臂、夾爪、車底的部分後再來就是組合，首

先將車底和手臂先連接，手臂連接時要考慮車第是否支撐

手臂的重量和車底支撐手臂的位子，裝好了再來就放夾

爪，考慮夾爪、手臂、車底是否能動、夾物品，能時大概

就完成了。 

 

 

機電控制 

為了通過比賽的每個關卡需要，我們的機器人必須能

夠操控自如，才能順利且快速地完成每項動作。 

電池：分為 1組 24V，2個 12V。其裝在步進馬達及控

制面板上，使用在步進馬達時，馬達啟動或反轉，會使電

流有巨大波動變化，這將使電池的電壓產生波動變化。當

處理這類電池時要小心不讓其〈+〉和〈-〉兩端相接觸，

否則會產生巨大電流而造成電線走火。極端的情況下更會

造成爆炸而發生一連串的傷害。這電池已被加強防護，當

此電池短路時只會燃燒且無論如何也不會爆炸。當電池充

飽後，若電線持續接在電池的〈+〉和〈-〉的兩端上，則

會使電流慢慢流失掉，也會讓電池壽命縮短。  

輪子：一般用的輪子，是為最簡單的運轉方法。輪子

是控制機器人本體的平衡，而一般所用的輪子需改良才能

用在機器人上。是利用步進馬達，接上 24V的電池，才能

有足夠的電流讓他有動作。若電流過大的話，會使輪子轉

速太快導致馬達負荷不了。步進馬達：是控制輪子及手臂

所用之重要的元件，在輪子方面，馬達是控制輪子的轉速

及方向，由電流量來看，電流越少，它的轉速越慢；若電

流越多，則它的轉速越快。在手臂方面，它是控制手臂轉

移角度〈180度〉，也是支撐手臂的力量，利用步進馬達可

以讓手臂舉起球及手爪。 

氣壓缸：可讓機器人爬行樓梯及手爪手臂伸出縮回所

需之重要元件，氣壓缸的控制是利用電磁閥加上 1000C.C.

的 CO2〈二氧化碳〉，可以使氣壓缸伸長及縮回。氣壓缸控

制的是面版號碼 1、2、3、4、5號。 

電磁閥：是控制氣壓缸及氣瓶聯結所需之元件，它裡

面有調節氣流及自動和手動模式。電磁閥裡的零件是非常

的精密，在使用之前都是為自動控制中，若在使用時按了

安全鈕，則是變為手動狀態，在也無法變為自動控制。在

控制時分閉路跟開迴路，閉迴路或開迴路時是以面版 1、

2、3、4、5號控制，按一次開，再按一次關。 

控制面版：是控制機器人所需要的面版，它的按鈕分

為 1、2、3、4、5號；ON/OFF按鈕各 2個，方向鈕上下各

2 個。1 號為控制前端氣壓缸；2 號為控制中間氣壓缸，3

號為控制尾端氣壓缸；4號為控制下樓梯所用之氣壓缸；5

號是控制手爪部份。開關按鈕一個控制氣瓶；另一個控制
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面版的開關。方向鈕每按一個可以控制一個輪子，要前進

或後退時需同時↑鈕或↓鈕 2 個一起按，方可前進或後

退；若要轉彎時↑↓鈕左右各按一個即可以轉彎。 

手爪：是利用氣壓缸控制的，是用最短的氣壓缸來伸

長或縮回，手爪的夾緊力是跟氣壓有關係的，但是氣流過

大的話有可能會使氣壓缸承受不了而有所損壞。 

 

機器人成品 

 

 

 

 

 

 

參賽感言 

在這一次機器人中比賽中，讓我學習了很多東西，學

習道團結力量大。在製作機器人中也發生了許多的事情，

向鑽螺絲這種小細節、工作的公差、氣壓缸的行程、輪子

的裝法、和運算器平的壓力都是非常重要的。這些東西如

果沒有經過嚴密的思考的話可能有失敗的結果，在組裝機

器中，最為困難的可能就是氣壓閥的組裝，因為要配合電

氣壓缸做動。當時完成機器人時全組都非常高興，比賽完

後心情真是高興，我認為如果還有機會的話我還是會參加

機器人比賽的。 

很高興能代表學校參加這次第八屆全國機器人創思設

計比賽，剛開始聽到老師教我們這組要做機器人，本來以

為那不會很難應該很簡單但是沒想到做起來時困難重重。

起出的困難點是在於材料的選用和工具的採買，買了材料

後要如何開始創作也是一個問題，最後決定先做底盤的部

分。底盤的問題解決了但卻也是另一個問題的開始，在我

們製作的過程中經歷了重重的難關甚至在過程中一度是停

擺狀態，暑假結束後也是遇到一些瓶頸無法解決最後請教

一些專業化人士才有一些靈感。有了靈感之後就很順利完

成了這次機器人，在參賽機器人參賽時看到別人的機器人

做的那麼好，而我們的總是欠缺那麼一點點，所以我們有

一點緊張。最後雖然沒有進入決賽但是至少我們曾經參與

過也使我們的人聲中多了一點美好的回憶。 

對於這次機器人的比賽，我真的很高興，因為這讓我

得到一份寶貴的經驗，也讓我學習到一些在學校也學不到

的技巧。要比賽時，我們忽略了控制盒的重量，所以我們

在秤重時就沒有過關，就這樣我們第一場的比賽因為控制

盒的關係所以被迫棄權。然後，在大家齊心協力的努力下

終於把控制盒的重量減輕。再第二場比賽開始時，我是負

責調整和維修的，所以我在場邊看組員比賽時，我還很替

他擔心呢！雖然我們沒有晉級，但我覺得我們大家都盡力

了。 

 

感謝詞 

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，更感謝我們的母校『中州技術學院』鼓勵

我們參加這類的創作比賽，我們所有的基本課程能力都是
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經學校栽培而來的，再藉由這次機會，將我們在校所學的

理論與實際應用結合而一。最後，感謝所有熱情付出的每

位老師及同學，更加感謝我們的指導老師:王得安 老師和

科系主任:鄭合志 主任，在我們機構有不足或缺陷的地方

都加以指導，並一直鼓勵我們，使我們可以在機器人製作

上面獲益良多。 
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