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機器人簡介 

針對這次比賽題目，機器人必須在有限的時間內，將

不同大小的方塊由準備區夾持至三個台座上。而執行期間

對戰隊手亦同時進行堆疊工作，且可藉由技巧性的堆疊及

阻擋來侵占或干擾對方的工作。因此，操作者須具備熟練

的操作技術及靈巧的臨場反應方能克敵制勝。相對於此，

機器人須具備以下特性：1.穩定的取放方塊動作；2.快速

移動。 

由於這次比賽並未設置障礙，只是單純的夾和放，所

以我們選擇類似堆高機的直角座標式機器人模式，採用直

線式平移機構為設計主體，主要傳動方式皆為齒輪齒條機

構，主要動力源則使用馬達，伸縮機器手臂的部分主要以

套管的方式來完成。 

 

設計概念 

 以直角座標機器人模式為設計主軸，手臂移動包括垂

直升降及水平前後移動等兩軸向，主要負責將方塊移動制

定位，另外水平橫向移動軸則負責夾爪之開闔。為了講求

速度與簡化機構，所有的直線運動均以小齒輪與齒條機構

來完成，且採取直接傳動方式避免不必要的傳動元件。整

個機構則包覆在方形結構體上，再與移動機構連結。 

移動機構為四個直接連接驅動器的輪子，藉由左右兩

組輪子的同向或反向旋轉運動來完成機器人前進、後退與

左右旋轉等運動。 

夾爪的設計在配合主要的升降軸運動同時考慮操控性

因素，採取由上往下夾取的方式，夾爪本身採左右對開方

式，利用一個小齒輪同時驅動一對齒條，以達到同步方式

夾取方塊。 

另外，為減少往返取方塊徒程，機器人前方加裝類似

推土機鏟斗之推板，以利在行進間可以同時攜帶預備堆積

之方塊至台座。 

機構設計 

如前節介紹，為達簡化機構及控制容易目的，整台機

器人的傳動皆以小齒輪配合齒條的方式來完成。但是在車

重及車體尺寸的限制下，無法使用鐵製的齒條。因此，再

結構剛性兼具的考量下，我們選擇以型鋁來代替齒條，而

小齒輪則以鍊輪來代替。在製作上，我們以小鍊輪的節距

為間距，在鋁管上鑽孔以配合鍊輪的傳動，而馬達直接驅

動鍊輪，鍊輪驅動鋁齒條進行往復的直線運動（圖一）。 

 

 

圖一、齒條與齒輪機構 

 

整體的設計可分為：垂直升降機構、水平延伸機構、

夾爪及承載車體等四個部分，分別介紹如下： 

垂直升降機構：以行程80cm的鋁管齒條為主，為了配

合車體原始高度不得超過1m的限制，因此，整個升降機構

設計成三段式。前兩段主要在讓方塊能儘量疊到高點，考

量到時間限制，車體原始高度加上前兩段升降機構，整個

上升最高點約離地面 250cm，約可疊起 8~9塊大小方塊。

而第三段升降機構則讓夾爪可下降至地面，夾取最小方

塊。設計圖如圖二所示。 
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圖二、垂直升降機構設計圖（藍色齒條連接車體為第一段

升降機構，青色齒條連接第一段升降齒調為第二段升降機

構，黃色齒條為第三段升降機構，負責承載水平延伸機構

及夾爪，其最低點可碰觸地面） 

 

作動方式以 DC24V馬達配合鏈輪帶動鋁管鏈條。考慮

要承載較大負載，第一段上升機構左右各搭載一組馬達，

其餘兩段則只裝一組馬達。在兩組第一段上升機構中間架

設第二段升降機構，使用兩支鋁管當導桿(圖三)，前面一

個移動座後面一個固定導座，兩個固定座都以整個鋁塊加

工，以一體成型方式製造，可兼顧美觀與強度，同時又可

以減少配合間隙，使機構更穩固(圖四，五)。後固定座架

在主上升機構末端，前面移動座固定水平延伸機構和夾

爪，這樣子可以多一段行程，也可以降到地面上夾取方塊。 

 

 

 

圖三：(1)左右各一組主上升機構。(2)後固定座，固定在

主上升機構上端。(3)左右一邊為鏈條、一邊為導桿。 

 

 

圖四：鋁塊加工而成後導座。 

 

 
圖五：鋁塊加工成前導座。 

 
水平延伸機構：在前面移動座上多固定一組伸縮機

構，同樣使用鋁管當鏈條，可以外伸至65cm，降低車體碰

觸禁區的機會(圖六)，同時也提高操控性，實作元件如圖

七所示。 

 

圖六、水平延伸機構設計圖 
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圖七：(1)前移動座。(2) 水平延伸機構。 

 

夾爪：利用鏈輪轉動時，兩方方向相反，帶動平行的

兩支鋁管齒條作直線反向運動，以達到夾持的目的（圖

八）。在鋁管的一端固定夾爪之柄，使用鋁塊加工成型，使

它在進行夾取時作用力可盡量保持在同一直線上(圖九)。 

 

 

圖八、夾爪設計圖。 

 

圖九、夾爪機構實作。 

 

主體結構：長寬各50cm，高80cm，以角鋁固定成的長

方體結構，在底部固定馬達以及海棉胎距離地面

2cm~2.5cm，輪子的軸距為 28cm左右，在前方底部固定兩

個萬向滑輪，間距為 40cm，這主要是? 了將支點往前移

動，避免因夾取大方塊力臂過長而往前傾倒。底盤最後方，

放置電瓶，以達到配重維持車體平衡之效果。 

 

 

機電控制 

 

 所有的機構均以直流馬達來驅動，因此我們只利用

繼電器及手動切換開關，以個別手動控制方式來完成機器

人的各項運動。下面為我們這次機器人之各項電路圖。 

 

圖十：底盤行走控制線路圖。 

 
圖十一：按鈕正逆開關控制線路圖。 
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機器人成品 

 

 

圖十二：機器人整體的帥氣模樣。 

 

 

圖十三：機器人前視圖。 

 

 

參賽感言 

    雖然比賽已經結束了，可是在我們心裡已經有了深深

的感觸、以及體驗。從最初到比賽完後，這一段時間感覺

很漫長，卻也是跑跳了十幾年來最充實的一段日子。 

    這三、四個月以來，從不熟析，慢慢的工作態度，到

之後的積極，對於這份比賽的熱情 

感謝詞 

    這次參賽能得到第四名的成績，老實說真的不怎甘

心，可是這也是事實，也是大家所努力的結果，所以想在

這裡感謝TDK文教基金會和教育部給我們大家這種機會，

可以讓大家有花時間用心去想、去做的同學們，有更一層

的體會與學習，因為學習是一條永無止盡的路程，而機械

也是，要不斷的累積經驗、磨練，才能使自己更上一層樓。 

    台灣科技大學，謝謝你們，如此用心的規劃，承辦比

賽，真是辛苦各位評審、所有的工作人員。 

    南榮機械一定強!學校、科系支持我們，並且系上老

師、各組的指導老師、同學、導師及阿哲，全都互相幫忙，

如果沒有大家的互助，也不會有今天的成績，所以「謝謝

你們」。 

    最後是指導老師 莊振明 以及隊員 謝慶耀、鄧仲雄、

王俊堯，就是有大家一起走過這段路，所以謝謝了。 
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