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機器人簡介 
我們機器人是以通過參賽題目夾取方

塊之戰略運用，而設計之全功能機器人。首

先，在出發區的設計是是長寬都於 1公尺以
內的出發限制作為比機器人的製作。由出發

區出發後，採用與底盤垂直角度夾取方塊；

而機手臂為極作標運動方向觀之作動區

式，配運動方向之一夾多之夾爪夾取方塊，

配合臺幹器人之設訂自動化倉儲機構，可將

方塊存於機器人身上，前進於作戰區於對手

自行戰略運作對戰。以第Ⅰ方塊台座作為攻

取首要目標。伸出機械手臂之子滑套，以

12/24r之電壓切換，慢慢下降完成一個方塊
的推疊動作。 

 
設計概念 

我們將機器人分成底盤、輪子、輪子馬

達、上升機構、平行機構、多夾式大夾爪、

倉儲機構、控制器。共八個主要部分。 
底盤主要功能是將支撐平行機構、機械手

臂、上升機構、倉儲機構以及四個輪子都組

裝變成一個整體機構。 
輪子選擇的因素則抉擇於在木板上能最順

最穩而決定。 
輪子馬達是選擇扭力大轉速快的馬達。 
上升機構 是選擇氣壓缸作動的上升方式。 
雙平行機構主要是多水平角度的維持還有

配合伸縮機構結合而成的最佳創意機構，運

用將方塊一順序大小正確無誤的方向放至

於台座上；配合天衣無縫與敵人互較高下的

戰術運用。 
多夾式大夾爪的功能有兩個，第一個就是要

快速的夾取方塊，第二個就是要在進入作戰

區之前配合載盤上的倉儲，節省來回趟數與

時間。 
倉儲機構為可以將不同大小的方塊一次存

放在機器人身上，一次攜帶至作戰區以節省

來回次數之時間；其機構就是以一顆直流馬

達的鄭反轉來帶動裝設在載盤上的齒條來

左右移動配合自動電路的運用，營造其便利

性。 
控制器按鍵型狀的設計不須操縱者一心二

用達到省時與按錯鍵讀失誤動作。 

 
戰略特色 

1. 一次夾多件方塊的夾具頭 

2. 可以承載多件方塊的載物台設計 

3. 使操縱者不手忙腳亂的自動電路設計： 

a. 載具可自動到達定位 

b. 重覆動作設計為自動化 

4. 省時的四連桿機構：靠馬達的轉動使連

桿做前後的位移，達到下階梯的目的，

美中不足為較為耗時，因此利用四連桿

機構直接驅動雙顆馬達，動作較為迅速 

5. 適合在重重疊積的方塊中，達成快狠準

的夾方堆設計：本夾爪機構為本組的鎮

組之寶，絕佳的設計讓夾具不須對準至

堆積如山的方塊中。只要碰到目標方塊

球的右半面，即可將方塊夾起，是個很

不錯的創意設計喔! 
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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。所以，我們

在上升下降移動的機構上使用了由氣壓缸

負載平台上的馬達與機械手臂，再經由負載

平台上的馬達帶動加大減速比的正齒輪，來

帶動手臂的角度旋轉，橫向氣壓缸來控制機

械手臂的伸長與縮短，雙平行四邊形控制著

手臂上的夾具方塊的平行(圖 1)。前腳、後
腳、機械手臂的伸縮處都是使用可以互相配

好的空心鋁管來製作手臂滑套，除了可以增

加剛性之外還可以有低摩擦的效用。夾具夾

緊部分我們使用雙動氣壓缸和大片式的帶

釘夾片，配合氣壓的流量控制閥與大頭的螺

紋釘來夾緊和夾多方塊。我們使用鋁管塗滿

銅油之後將鋁管當成高密合度的滑軌來控

制手臂的伸縮速度和穩定度。 

 
倉儲機構載台圖 

 
方塊堆疊區： 
方塊堆疊區有三座台座可供選擇攻

取。我們選擇攻取遠方兩台座，因此從出發

區到兩台座的一定距離，可說是蠻遠的，所

以機器人本體的速度與靈活性是很重要！ 
由於方塊堆疊很高的時候，機構設計的放置

的平穩度很難掌握，所以難度相對提高很

多，以及考慮到機器人只可以在四分鐘內完

成任務，所以我們設計可以電壓開關可以

12/24伏特切換，還有氣壓氣體的流量控制
限制做改進與發展空間方向，為我們機器人

的平穩性與速度。次者，因為重量將是一個

很嚴重的問題，如果重量太大，驅動動力和

重心還有參賽限制都是很嚴重的問題；在比

賽來說，速度越快和戰略使用的合宜就越有

優勢，所以我們就朝著因應敵人而擬定戰略

的方向作為目標。 

底 盤 
底盤取決於機器人行動的速度與靈活度，所

以對於底盤的設計，我們採取兩輪傳動，原

因主要是希望在過保護區的方塊間距時與

進行到圓形禁區的微調方便。 
 

機械手臂:  
機器人的手臂是我們覺得最有創意的

部分，我們的機器人將夾具夾取方塊的角度

與機械手臂連結在一起。在手臂上面我們使

用雙平行四邊形機構來控制機械手臂上下

平移與夾具的方塊可以永遠的保持水平狀

態，可以使得手臂不管轉到任何一個角度都

雙平行機構模擬 
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能夠保持在同一個水平度。使用超高扭力的

煞車馬達來支撐伸長缸與者個機械手臂之

重量，可使手臂到達頂高或至低定位後鎖死

不動支持整個重量，就可以不費任何電力獲

多餘動力設備達到定位和同一水平度的效

果。 

多夾式夾具頭 
輪胎:  
     因為我們使用橡膠的輪胎皮，抓地力很
好，會導致轉彎的時候，動力損失很大。所

以，我們就在橡皮輪胎表面捆一層絕緣膠

布，來減少地板與橡皮輪胎表面的摩擦，又

可以使機器人轉彎時的速度增快不少。 
 

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。所以為了適應有時需速度

很快來節省時間，有時又必須使用微調將速

度慢下來堆疊方塊，我們使用極限開關還有

計時器配合自動電路的方式來達到場地來

回次數的時間的花費。例如：在機器人通過

保護區或轉彎時，我們可將電路調至自動化

使得機器人在到達夾取方塊位置前時，可以

把倉儲機構移到操縱者所需之位置，這樣一

來可以同時座機器人本體之移動的，即可有

效地把不必要等待花費的時間，給省略掉。

換言之，自動化電路不僅貸給操縱者方便，

容易記取操控盤位置；再來就是可以再機器

人作動時，一段時間可以完成多個動作。 
 

  控制器實際圖 
 

機器人成品 
圖 8為機器人的成品圖，雙平行機械手
臂上面裝著從多夾式大夾爪(伸出機構為子
滑套)下面而是裝著左右平移的倉儲台座。
圖 9為機器人的雙平行機械手臂，當手臂下
轉時，雙平行機械手臂機構是煞車馬達帶動

動雙平行機械機構的旋轉。 
 

  機器人組合圖 
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夾爪與手臂的雙平行形機構 
 

參賽感言 
設計一件好的產品是否合乎創意，並不

是一開始就能決定的事，就我們的機器人木

蘭號來說，在製作過程中，我們當初的設計

不是滑動而是用轉盤載送方塊作為倉儲的

機構，日後我們經過很多測試和構想，想出

較佳的倉儲系統『滑轉式載盤』，有實體實

驗和構時，出來的成品才會更好，我們發現

單獨製作一隻機械手臂，會使機器人整體的

簡略性省下很多，所以我們立即在機械工廠

集思廣義，想找出最佳設計。在那時候，出

現一個最有創意又實用的想法，就是將機器

人現有的極座標伸長機構，加上了雙平行伸

長機構，這是我們的初步設計。我們想要說

的是，一定要動手去做，才可能『創新』。  
要將機器設計到完全須要經過許多實

驗才能設計出像是手臂的穩定性會影響夾

方夾的速度輪子的材質，會影響行走速度的

快慢及馬達的還用等等我們盡量都將機器

設計到最完美使我們的機器可以順利馬過

各關的關卡。 
我們進行加工手擘時常常動將加工物

弄壞使完成日期要延後，時間往往會很趕，

這時大家就開始找尋可替代的材料使我們

可在限定時間內完成。大家只要專心用心努

我們不幸落敗了但，經由指導老師的教導，

我們深刻體會，從實做中學習；機器人的製

作過程中，我們整理出以下幾點： 
1.結合每個組員不同的設計概念，進

力去應對問題應該都可以克服，雖然比賽後

而將想

2. 且把錯誤改良，將機構

3.常與指導老師的討論互動，將實做的可行

4. 的默契
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