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機器人簡介 

此屆之機器人創思設計與製作競賽中，比賽之方式，

雖然較為簡單，但如何使機器人夾取不同高度之木塊，確

實不容易，本組經過和老師多次討論之結果，使用氣壓上

升和下降方式是最為簡單，且也易於設計，故使用較長之

氣壓缸，並配合三位五孔之電磁閥，作為中間定位停止之

用。致於木塊夾取之動作，我們也一併使用氣壓之方式，

使其更為容易設計，因為本組為電子科，所知的機械元件

有限，故以方便取得，且易於控制優先考慮。至於在驅動

方面，我們使用二個具減速機構之直流馬達以差速驅動方

式促使機器人作各種運動。 

 

設計概念 

針對此屆之創思設計與製作競賽之專科比賽規則中。

每組需要設計一台機器人，能夠夾取高處之大中小三種不

同之木塊，並將之穩定地置放在三個平台上，根據這些要

求，我們將所要設計的機器人分成四個部份來說明。 

底盤部份是採用鋁才所完成，其長寬分別為 75 公分和

60 公分，此部份主要是置放各種裝備，比如說，電磁閥、

電池和空氣壓縮機，至於驅動方式是使用二個具減速機構

之直流馬達，作差速驅動方式。 

升降裝置，主要是使用氣壓缸來完成，我們使二支行程為

60 公分之氣壓缸，在配合二支滑軌造成四點共面，進而支

持夾爪之上升和下降，並使用三位五孔電磁閥，使其移動

之高度可再任意位置作定位。 

夾爪的設計是使用二支平行之氣壓缸，行程皆為 30

公分，並配合三位五孔之電磁閥，為了要防止氣壓夾爪和

底盤之長度和超過 1公尺，所以我們的氣壓夾爪設計成可

以任意旋轉之方式，以防止長度超過 1公尺，而被取消比

賽資格，至於平台之旋轉，我們是使用其減速機構之直流

馬達來完成。 

控制盒之設計是使用有線控制方式，有線控制叫不易

受干擾，而且出了狀況也較易檢查，其中我們使用 2公尺

長之線，並配合金屬 T型接頭連接機器人和控制器[7,8]。 

 

機構設計 

在設計過程中，我們先使用木板來設計所要夾取之

大、中、小之三種木塊，其邊長分別為 25 公分、15 公分

和 10 公分，我們規劃完成後之作品如圖一所示。待三種木

塊完成後，在機器人的機構設計中，我們使用鋁材製作長

度為 75 公分及寬度為 60 公分 的長方形架構，然後在上面

鋪上木板，主要是為了減輕重量和固定空壓機及電池之

用，首先在驅動方面，如何使機器人能夠行走穩定，

並且速度也要夠快，所以我們使用具減速機構之直流

馬達[1、2、3]，固定前輪兩邊，後面採用自由滑輪，

採用差動驅動方式，以達到穩定之前進、後退和左右

轉彎之功能。接下來是針對三種不同邊長之積木之夾

取機構，再此我們規劃使用氣壓缸的方式，為了使夾

取時的穩定度，我們使用了二支等長之氣壓缸，使夾

爪在夾取積木時，更為穩定。當然也要考慮擺放時之

穩定性也是相當重要。 

首先在機器人設計時，應注意二個直流馬達經減速

後，所產生的轉速是否一致，否則機器人很難控制。另外

在前後輪安裝時，應保持底盤之水平位置，不要有傾斜之

現象，否則重心不穩時，機器人很容易翻倒。底盤取決於

機器人行動的速度，所以對於底盤的設計，我們採取四輪

傳動，在夾爪和鋁板間是採用旋轉方式，其驅動力式是由

具減速機構之直流馬達予以完成，在此作成旋轉方式主要
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是為了，減少機器人之長度，以免超過比賽規定之 1公尺

長，待整個機器人完成後，其重量大約是 30 公斤重，為了

要減少其重量，我們將其各部份予以挖孔，以減少其重量，

當然機器人之強度也要值得注意。 

至於上升和下降裝置，我們採用行程 60 公分之二支氣

壓缸控制，由於因為三點才能夠構成一個平面，所以我們

在前後支持方面是使用氣壓缸，而在左右支持方面是使用

直線滑軌，其架構如圖 2所示，在其上面為一鋁製平板，

主要是用來放置夾爪和一個直流馬達，此直流馬達是要夾

爪產生旋轉之運動 [4,5,6]。 

 

 

圖 1. 大中小之木塊 

 

 

圖 2. 主架構部分 

 

至於夾爪部份，我們使用二支平行氣壓缸，行程皆為

30 公分，主要是用來夾取三種不同大小之立方體木塊，其

完成後之結構如圖 3所示。我們使用氣壓缸的前進和後退

來夾取小型、中型和大型木塊，其控制用電磁閥也是三位

五孔電磁閥。至於我們所使用之氣壓缸如圖 4所示之類

型，只是行程大小有所不同而已。我們所設計的機器人中，

所使用的氣壓缸較多，如果只使用氣壓鋼瓶提供氣壓源是

不夠，故在機器人中安置空氣壓縮機，隨時打氣提供氣壓

使在比賽過程中，因為氣壓不足而造成誤動作，本機器人

所使用之空氣壓縮機如圖 5 所示。 

此次比賽所設計之機器人是以夾取木箱以及按照規定

放置木箱為規則，以小中大之順序由下至上排列，那一隊

的木塊放置在最上面，那一隊就拿到全部之分數；反之，

那一隊將木塊予以翻倒，則分數就歸另一隊所有。所以為

了使機器人能夠在移動的過程中，穩定地放置木箱，我們

使用二支氣壓缸平行地夾住木箱，使其更為穩定和安全，

這部份是我們和老師討論後所設計。 

 

 

圖 3. 夾爪部分 

 

 

圖 4. 氣壓缸 

 

 

圖 5. 空氣壓縮機 
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機電控制 

在機器人之控制方面，在比賽規則中可以使用有線控

制和無線控制兩種，可是使用有線控制似比較穩定，其控

制盒外型是採用塑膠材料，其中使用四個按鍵作為前後左

右控制之用，而另外尚有按鍵來控制旋轉馬達和電磁閥，

在控制盒之配線方式主要有馬達開關和電磁閥開關。並配

合切換開關，來控制直流馬達和電磁閥之 ON 和 OFF，其規

劃配線圖如圖 6和圖 7所示，至於控制盒之完成品如圖 8

所示。 

圖 6為直流馬達驅動配線圖，在直流馬達驅動配線圖

中，我們使用雙刀雙擲及中間停止的切換開關，使直流馬

達線兩端之電源相反，造成直流正反轉。另外在電磁驅動

配線圖，我們所使用的電磁閥為三位五孔，也就是具中間

停止之功能，至於控制氣壓缸之前進和後退，我們使用單

刀雙擲(具中間停止)之切換開瑪予以控制。接下來是使用

DC+12v 之電池來驅動機器人，但是覺得在速度上有一點

慢，可是在夾取和置放木塊時，又不能太快，否則會把木

塊弄倒，那就是前功盡棄。所以經過我們討論後決定使用

二段式的驅動方式，也就是在平常運動過程中，使用

DC+24V 來驅動馬達，以爭取時間。若是處於夾取和置放木

塊時，則使用 DC+12V 來驅動，以求取穩定為主。 

另外圖 7所示為電磁驅動配線圖，我們所使用的電磁

閥為三位五孔，也就是具中間停止之功能，至於控制氣壓

缸之前進和後退，我們使用單刀雙擲(具中間停止)之切換

開關予以控制。 

在控制盒的設計中，我們使用了塑膠之外盒，因為害

怕其重量超過一公斤，違反了比賽之規定，所以我們在控

制盒中，只設計了開關和一些簡單的配線。至於連接線部

份，我們設計了 2公尺長，並在兩頭焊接 T型金屬接頭，

以便在連接控制盒和機器人時，較為方便和迅速。 

  

 

圖 6、直流馬達驅動配線圖 

 

 
圖 7、電磁閥驅動配線圖 

 

 
圖 8. 控制器部分 

 

機器人成品 

接下來我們將這些機構予以組裝起來，如圖 9所示。

此機器人所使用到之電力為 3個+12V 之電池，其中二個串

聯產生+12V 和+24V 之電源，分別提供給驅動之直流馬達和

電磁閥之動作。另外一個+12V 電池，主要使給空氣壓縮機

打氣之用，此電池所提供的電流不能小於 6A，因為本組所

設計之機器人所使用之氣壓相當得多，故必須在機器人中

安裝一台空氣壓縮機。 

 

 

圖 9. 機器人之成品 

 

本系統在操作方式上是採用直接驅動之方式，因為採

用直接驅動在比賽過程中較不易出問題。所以我使用一些

開關來控制機械人之所有動作。控制面板如圖 8所示。  
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本系統在測試的步驟中，我們首先對機器人作測試，測試

機器人是否能正常地前進、後退、左右轉彎和原地旋轉、

還有氣壓缸是否正常前進和後退，在此要注意的是氣壓缸

上升和下降，在此如果動作不一致的話，很容易造成氣壓

缸軸心之歪曲，如此一來夾爪就無法正常動作。最後是在

驅動馬力的調整上是否正常，然後和手動控制相配合測試。 

  待機器人主體測試完畢後，就是氣壓夾爪是否能正常

地夾起木塊，必且將木塊置放在置物架是否能夠成功，這

些都是相當地重要，否則就要前功盡棄。 

 

參賽感言 

參加此次第八屆全國技專院校創思設計與製作競賽-

哈利波特中，使我們解瞭了如何發揮團隊精神，並分工合

作地成一項作品，其中牽涉了工作之劃分，資料之搜集，

組員間之協調，以及解決困難之精神，這些都是無法從書

中學習得到的。除此之外，也學到了機械和電子間如何作

信號之整合，這些知識都是無法在電子科之教學課程中所

獲得的，所以在此次的競賽中，輸贏是一回事，能夠學習

到我們所要的知識才是重點。 

為了使本組所設計之機器人能正常地動作，且能使操

作者更為熟練起見，本組自己用木材設計一個比賽用之三

種木塊，已使機器人能夠有測試之場地。此次的競賽中，

所要應付的問題，卻有其相當之難度，所牽涉到的機構設

計是機械領域之知識，對於驅動馬達之控制，此又類屬於

電機學門，又要使其如何獨立地完成動作，此又是電子相

關之領域，所以相當地不容易卻也是一個很大的挑戰。 

簡鼎立老師本人雖專精於電子學以及和電子有關之實

習，並且在控制和機電整合方面有相關之研究，尤其在氣

壓控制、液壓控制和馬達控制方面，也有相關之研究。在

此比賽中能夠瞭解一些機械和電子整合之問題，也是覺得

相當地有成就。 

陳泓叡組長：本人身為組長，負責整個專題執行監督

之責，所擔任的工作有各組之工作分配，馬達控制之配置

和測試、機器人之配線和焊接、控制器之規劃和配線以及

負責機器人之掌控之工作，故要對機器人作多次的測試和

練習。尤其在現場比賽時，那才是有種無法形容之感覺，

總歸一句話＂不虛此行＂。 

葉玳鑛組員：本人負責機器人之所有報告之撰寫，其

中包括了照片資料之整理，工作日誌之撰寫和打字，創意

說明之撰寫和整理。並且負責機器人之電磁閥和氣壓回路

之配置等工作。這是我第一次參加這種大型之比賽，是有

點緊張和興奮，雖然是輸了，可是可以再接再厲。 

何承祐組員：本人負責機器人較為粗重和加工之工

作，其中包含了機器人整個鋁質機構之組裝和固定，其中

有底盤、夾爪、旋轉機構和升降機構，還有相關零件之安

置和固定，譬如電磁閥、馬達和空氣壓縮機等。這一次的

比賽中我出力比較少，對組員感到很抱歉，但也學了不少

知識，這也是值得安慰之地方。  

 

感謝詞 

本組非常感謝 TDK 文教基金會和台灣科技大學給了我

們機會，參加此次之機器人創意和設計競賽，在此專題製

作中讓我們學到很多課本所沒有之知識。 
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