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專科組 : 華夏機械車隊 日 

 

指導老師：陳明全 

參賽同學：張育瑋、溫智凱、梁耀中 

華夏技術學院 機械工程系 

  

機器人簡介  

我們的機器人主要是以能夾取某高度之大、中、小方

塊放置在台座上的全功能機器人。在移動方面，是採用二

顆高扭力直流馬達來驅動。而用來調整夾取高度的機構有

兩個，分別為大升降與小升降，大升降擁有較大的移動距

離，而小升降的工作做是微調，兩邊更可以同時運作，以

提高效率。而最重要的夾取機構，則是利用馬達透過齒輪

帶動兩根手臂來夾取方塊，而夾手前端為可活動式的機

構，會自動依方塊的大小來調整最佳的夾取角度，而其大

開大闔的動作及強勁的力道，更是我們主要的特色。  

 

設計概念 

 我們主要是將機器人分為底盤、輪子、大升降、小升

降、夾手等五個主要部份。 

底盤的功能，就是可以放置 2 輪胎、2惰輪及大升降，

成為一個支撐組裝成一個整體機構。 

輪子的功能，就是選擇兩個摩差力高的輪胎，可以在

任何的場地正常的奔跑，其 2惰輪是方便在於轉彎時的流

暢度。 

大升降的功能，可以讓我們夾取最高的方塊，所設地

的簡單機構。(平行運動機構)使大升降的兩邊可以同時的

上昇。 

 
小升降的功能設計，利用汽車車窗馬達的快速定位，

及其有煞車功能，在固定的齒條上跑，此功能是為了方便

我們夾取在掉落在地上之方塊。 

夾手的功能設計，我們是屬於大開大闔型，夾手的馬

達也是汽車車窗馬達，如上述所說，其有煞車定位作用，

所以夾取方塊不會在中途中掉落於地面。 

 

機構設計 

在一開始的時候，我們就大致決定好了製作方向。像

是我們所有的機構皆是使用電來驅動，主要的原因就是維

修方便，而且不用灌氣。在往後的測試、競賽，皆節省了

許多的力氣和時間。 

底盤 

其實在最終型態中的機器人，已經沒有底盤了，原因

是為了減重，而剛好我們的大升降底部只要再加一塊板子

焊接起來，就相當於一個底盤，為了減重，只好放棄原有

的造形設計。驅動方面，雖然說四輪驅動能有較好的穩定

性和速度，但我們最後仍選擇控制性較佳的二輪驅動，無

論是轉彎、原地旋轉以及直線前進都可以順暢的操縱。 

 

圖一 有無底盤之比較圖 

輪胎 

由於一開始所使用的輪胎過於沉重，而且所使用的軸

是用大螺絲來代替，所以常常脫落。因此，我們後來又去

找了另外一種較輕的塑膠輪胎，並另外製作了軸心和固定

盤，相較於之前，穩固了許多。 

 

圖二 前後輪胎之比較圖 
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大升降 

大升降是採用平行尺機構，這種機構，支架的數量越

多，最低和最高的高度差異就會越大。會使用這種機構是

因為在專題研究室發現學長所遺留的專題，在研究其可行

度後，將它應用過來。圖三是在製作前使用 AutoCAD 軟體

所繪製出來的 3D 圖。 

 

圖三 大升降 3D 圖 

 

最初是使用螺桿和螺帽來固定支架，後來在經過兩次

校內預賽之後，發覺不甚穩定，晃動的情況在升高之後更

為明顯，常使我們夾取的方塊掉落。因此，我們利用材料

試驗所遺留之鋁試棒來製作軸，再利用墊片和自攻螺絲來

固定，果然大大的提高了穩定度，連重量也相對的減輕了

許多。 

 

圖四 前後軸之比較圖 

 

而帶動的機構是使用馬達帶動斜齒輪轉動軸，拉動鋼

線。而鋼線綁在滑槽之方塊，拉動時，兩端之升降機構也

隨之同步上升。 

 

   圖五 滑槽及滑塊       圖六 帶動鋼線的機構 

小升降 

使用兩個車窗馬達帶動，使夾爪沿著尺條移動。擁有

較快的移動速度，也是主要的微調機構。 

在我們當初的設計中，想到假如方塊掉到地上，我們

要如何去取夾方塊。之後便想到了前面放一個小的升降，

其中就是利用了齒條的長度，來幫助夾頭可以向下夾取方

塊。 

 

圖七 較早和現今的小升降比較圖 

 

夾手 

利用兩齒輪接合旋轉，有同步效果，夾爪手臂固定於

齒輪上，以兩車窗馬達帶動來夾取方塊。並使用可活動機

構調整夾取角度。 

 

 

圖八 夾爪機構底部 

 

夾手是我們花費最多心思和時間的地方，相較於其他

隊伍使用氣壓的方式來夾取方塊，我們卻很難夾的緊。雖

然我們夾取的力量很大，但是卻還有餘隙的問題，而原本

宰齒輪間小小的空隙，經過手臂後卻放大了，這就是我們

夾不緊的原因。於是我們製作了可活動的夾板如圖九所示)

以及加上了海綿、螺釘。最後更將原本只由一顆馬達帶動

手臂換成兩顆，最後再細部調整，終於可以較穩定的夾取

方塊，圖十~圖十三便是分別夾取大、中、小方塊的範例圖。 
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   圖九 可活動式的夾板      圖十 夾取小方塊 

 
    圖十一 夾取中方塊      圖十二 夾取大方塊 

 

最後，將我們夾取最高和最低方塊時的狀態展現出來。 

如圖十三所示，升高時仍有重心問題。 

 

 

  圖十三 夾取高處方塊      圖十四 夾取低處方塊 

 

機電控制 

為了能夠使操縱者在比賽時操控自如，我們在控制盤

按鍵的擺位上下了許多工夫，由於以前時常玩電視遊樂器

PlayStation 的緣故，因此決定以它的遊戲手把為參考對

象，而此形狀的控制盤便因應而生(如圖十五所示)。 

在配電方面，我們使用了最簡單的方式，並沒有使用

繼電器或可變電阻之類的零件，原因是因為方便維修。總

共使用了七個開關，兩個用來控制輪胎的前進後退，其餘

部份分別是大升降〈上升、下降)、小升降〈上升、下降〉、

夾手〈張開、閉合〉、12/24V 切換、總電源開關。 

 

圖十五 控制盤 

 

圖十五 配線略圖 

 

機器人成品 

一路走來，我們始終能堅持自己的理想，是最值得高興的事。

從原本設計的圖到目前所做出來的成品，結構大致上都沒有很大

的改變，改變的，是我們製作的方式及成熟度。在剛開始做機器

人的時候，學長曾跟我們說，他們當初做了好幾台，都是失敗了

再去做一台新的，所以我們也一定會這樣。但是，我們卻沒有，

我們一直都認為，一旦決定好的路，即使寸步難行，除非是真的
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看到斷崖，否則別輕易放棄。當然，我們也遇到了許多問題，不

過卻從不曾放棄某個機構，而是去想有什麼更好的方法可以運

用。秉持的這種信念，改良，改良，再改良!終究完成了能達到功

能要求的機器人。 

 

圖十六 原構思之機器人 3D 圖 

 

圖十七 最終完成品  

 

參賽感言 

這次參加機器人比賽真的蠻高興的，之前在代表學校

出賽前，我們校內先有多次的競賽，我們也幸運的從多組

中脫穎而出，代表學校出賽，先前我們是最不被看好的一

組，從頭到尾完全靠自己摸索，剛開始買材料還遇到些所

謂的黑心商人，完完全全看人喊價。   

這次的比賽中學習到很多，學習著從自己一開始的構

思，漸漸的一步步完成，才明白想法是無限的，絞盡腦汁

日想夜想，就是為了想設計一個最合乎完美的設計，來參

加這次的比賽，在比賽前幾個禮拜，我們這組還很多細節

沒準備好，當時夾具部份使用壓克力，還在比賽前幾天練

習的時候斷裂，真讓人冒了冷汗，從頭到尾堅持的自己的

想法，使用全電(馬達驅動)不想使用氣壓，也堅持要用大

開大合式的夾頭機構，在要夾緊大小不同的方塊下了很多

的功夫，我們有設計一個車窗馬達搭配齒條的升降機構，

當找到了尺條後，卻發現重量過重，只好自己跟學校老師

界工廠，自己使用铣床慢慢一點一滴洗薄齒條，之中還常

被鐵削燒傷，铣的表面粗糙，可是我們卻很高興，至少是

我們一點一點靠自己努力做出來的，也從機構的加工中學

習到很多，也從發現問題，到處找資料，找老師詢問去書

店找關於機構方面的書籍。 

雖然在出賽就慘遭淘汰的命運，但我們仍然不後悔參

加了這個比賽，我們擁有了別人沒有的經驗和過程，擁有

了和隊友及其他隊伍的同學在製作機器人的過程中所建立

出來的深厚友誼，這是用再多的錢也換不到的體驗和回憶。 

 

感謝詞 

很榮幸可以代表學校來參加這次的比賽，也感謝 TDK

文教基金會和教育部這幾年以來都致力於創思設計與製作

競賽，讓我們不僅能將自己在學校所學到的東西有所發

揮，更讓我們大開眼界。每隊的參賽者都有不同的創意、

不同的構思以及不同的製作背景和歷程，大大的拓展了我

們的視野。更加感謝我們的母校〈華夏技術學院〉鼓勵並

支持我們參加競賽，不僅提供經費，還提供新大樓做為我

們的練習場地。最後，感謝我們的指導老師：陳明全 老師，

提供了我們許多的經驗和資訊並給予指導，缺少材料或工

具時也毫不猶豫的借給我們，並常常給我們加油打氣。還

有系主任以及其他隊伍的指導老師，都給予我們許多的幫

助，使我們在機器人的製作上獲益良多。 
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