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機器人簡介 

這次比賽為第八屆創思製作競賽，題目為『誰與爭

鋒』，藉以了解基本結構設計、動作原理及製作流程。在比

賽上受比賽規則的限制，長寬高不得超過 1 公尺，重量不

能超過 30kg 等等限制….在這些條件限制為前提下，發展

出只屬於我們的『金剛芭比號』。 

在開始動工之前，討論之下很沒有方向，又受到比賽

規則的限制，因此決定到施工現場勘查是否有我們需要的

靈感。挖土機、推土機、升降梯等…都是很好的參考模組，

我們即從此下手。 

    機器人手臂部份主要是以連桿機構為主，配合氣壓缸

控制達到競賽基本要求。首先以連桿機構設計手臂伸展後

的長度，以符合禁區規則，以及高度需求。在車身部分，

設計成五角形的形狀，以三輪行走，控制上較為方便，行

動上也比較靈活。 

 

設計概念 

設計方面，是以挖土機為架構，把手臂分成許多節，

讓手臂的動作更多元化，底盤部分跟以往的四方形不同，

為了能將整體重量減到最輕，所以將底盤由四方形改成三

角形，以達到輕量化目標。至於其他的部分則以比賽時不

會損壞為原則，選用合適的材料並加以加工。機器人大致

上可分為輪子、底盤、手臂以及夾頭四個主要部分， 

輪子：競賽場地為上漆的木板，在選用上以不會打滑

為原則。 

底盤：大致上以鋁材構成，能負荷整個手臂重量且不

至於損壞為原則。 

手臂：連桿機構為主，材料上以木材為主，強度足夠、

重量較輕且加工方便。 

 

 

夾頭：以塑膠材料構成，配合氣壓鋼，以達開合動作。 

 

機構設計 

    機構設計方面，考慮加工、維修、拆裝等等因素，在

能達到競賽動作的條件下，機構在設計方面應越簡單越

好，如此可以避免許多麻煩且也比較節省時間。 

車體部分： 

由於車體部分要有穩固的結構承受整台機器的重量，

所以我們用鋁做成五邊形的車體(圖一)，在五邊形中間橫

軸以及縱軸各加裝上一根鋁材使整體結構更加穩定，考慮

重量的因素，將車體部分位置的鋁材用壓克力代替。車身

左右各有一個輪胎，兩個輪胎各安裝一個馬達用來驅動整

台機器人，前面只使用一個滑輪，沒有驅動的功能。 

 

                     圖一 

 

機器人手臂部分： 

手臂部分是整台機器人的重點，設計上以連桿機構為

主(圖二)。手臂各段都是以氣壓缸來控制各節手臂的升降

以及角度，手臂總共分成三節（不含夾頭部分），讓整隻手

臂有更多角度的變化，以應付比賽時的狀況。最下層的手
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臂也就是連接車體的手臂，主要是控制整隻手臂的角度，

並特地加裝一根氣壓缸來控制另外兩根手臂的高度，來達

到比賽時高度的需求。另外兩根手臂所安裝的氣壓缸都是

各自控制自己的手臂角度，並無伸縮的功能。 

 

                     圖二 

 

夾頭部分： 

夾頭的閉合主要是用一根氣壓缸控制，夾頭兩端固定

在第三節的手臂上，以達到所需夾頭閉合的機構(圖三)。

氣壓缸往前伸的時候夾頭張開，氣壓缸往後縮的時候夾頭

閉合。由於比賽時所用的積木最大的有二十五公分立方，

最小的是十公分立方，故夾頭打開時會超過二十五公分，

閉合時則必須小於十公分才能將積木緊緊夾緊，夾頭前端

由於施力面積太小，無法順利將木塊夾起，因此在夾頭前

端安裝兩片壓克力板增加施力面積，壓克力板表面過於光

滑，故在其表面貼上粗糙的貼片增加摩擦力，即可順利將

木塊夾起。 

 

圖三 

 

輪胎： 

   車體以三輪行走,後面兩個輪胎各接一個馬達,輪框採用 

玩具車的輪胎,為了連接馬達需製作一個軸心與馬達配

合，軸心以鋁為材料,以緊配合的方式打入輪框內固定(圖

四)。競賽場地是木版塗上油漆，因此輪胎的胎皮材質在選

用上相當重要，由於馬達配上 12V 的電磁，速度不至於太

快，實際上測試了許多材料，如:粗糙的貼條、玩具塑膠輪、

浴室止滑墊、機車胎皮…等等，其中最理想的是使用浴室

止滑墊，效果較佳。 

 

圖四 

 

機電控制 

我們的『金剛芭比號』在配線控制方面，需要控制的

有左右各一個馬達、控制氣壓缸的電磁閥 5 個，在製作機

器人的過程中，配線是最有趣的工作，也是比較輕鬆的工

作。 

    在控制馬達方面，我們是由兩個後輪驅動，因此馬達

在配線方面以能前後運動較佳，按鈕選擇用三段式開關在

控制方面簡單明瞭，朝上前進，朝下後退，兩輪互相配合

以控制轉彎。 

    在電磁閥的配線方面，其中三個需能再動作中任意停

止，也就是氣壓缸在上升下降中能夠隨意的停止動作，因

此在選用按鈕方面也是採用三段式開關較為方便，另兩個

在動作上就簡單多了，通電上升，斷電下降，故採用兩段 

式開關即可(圖五)。 
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圖五 

 

機器人成品 

   圖六、七為機器人的完成圖，手臂伸降、夾投開合皆以

氣壓缸控制，圖八為機器人所能伸高的最大高度。 

 

圖六 

 

圖七 

 

圖八 

 

參賽感言 
一開始知道這次的比賽題目、競賽規則及條件限制，

所遇到的第一個難題，就是機器人的整體構想，還有機構

的設計，要從無到有，設計一台符合種種條件限制的機器

人，真的是非常的困難課題。 

在討論與製作過程中遭遇許多大大小小的問題，像

是：材料的考量、尺寸的配置、機構的思惟、電線的配置

等….剛開始時必須花費許多時間來解決，可是到後來因為

有之前學長參賽的經驗，所以很多都能馬上處理。製作中

我們學習到如何設計機構，以及團體合作的重要性，有些

事情必須大家一起解決，單槍匹馬行動是無法將問題解決

的。 

在比賽過程中，常常會發生一些意想不到的意外，能

夠冷靜處理並解決問題也是相當重要的課題，參與這次的

比賽讓我們學習到人際關係、抗壓力、經驗、團隊合作、

以及隨機應變的能力，這些經驗能力對我們以後將受用無

窮。 

   參加這次創思設計比賽，主要在學習製作過程，當然

也希望所製作出來的成品能受到肯定！能參加這次的比

賽，對我們來說是相當特別的經驗，雖然在製作的過程中

非常的辛苦，但是看到自己的作品慢慢的呈現出來，達到

預期的要求，這真是最好的獎勵了，很高興能參加這次比

賽，讓我們又多了一個比賽經驗，也讓五專生活中多了一 
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些共同的回憶。 
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