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機器人簡介 

我們這次所製作的機器人是以這次參加之比賽活動所

設計的，它使用車窗馬達驅動後輪，使之能前進、後退；

並且以馬達正、反轉的方式來控制機器人的轉彎。在底牌

上面製作一帶動手臂的選轉座，使其能帶動手臂旋轉；並

且在旋轉座上左右兩邊各裝置一氣壓缸連接第一節手臂使

其能帶動整體手臂做出上、下之運動；手碧主要分成三節，

最高可達 170cm，可挾持中間高度之方塊，最低則可接觸

到地面，挾持掉落在地面上的方塊；在挾持方面，所使用

的為一個小型馬達選轉來帶動一個旋轉機構，來控制手爪

的張開及閉合；手爪方面，設計上可挾持最大、中、以及

小塊的方塊，來配合這次比賽所設計的方塊大小。 

 

設計概念 

這次我們的機器人主要可以分為底盤、輪

子、手臂旋轉座、手臂、挾持部份（手爪）等五

個部份。 
底盤：底盤主要為連接驅動的輪胎，以及前方

的輔助輪並且連接手臂部份。 
輪子：使用光滑的輪子，並在上面黏上一層腳

踏車的外輪來增加摩擦力，使其不至於打滑。 
手臂旋轉座：使用一鏈輪帶動，使整個手臂機

構能做大約 270 度的旋轉。 
手臂：手臂部份主要分成三節，中間各以馬達

加上齒輪減速來控制手臂讓它能做出上下的活

動，第一節手臂與旋轉座間以兩支氣壓缸連接，

控制上下之動作。 
挾持部份（手爪）：主要使用一 25rpm的馬達
控制張開、閉合的動作；最大張開寬度約為

35cm，最小寬度約為 4cm，來配合這次的主題，

能挾持各種不同大小的方塊；夾爪使用兩片長方

形的薄鋁板製作而成。 
 

機構設計 
轉向機構 : 
    在底盤的傳動方式是採用了車窗馬

達(空載轉速約為 50-70rpm)、固持板、軸
承(6202型軸承含軸承座)、輪胎和傳動軸

等材料來製作傳動的部份。傳動的動力是

用 12V的電瓶來提供電量，然後接電線到

後輪的馬達來帶動底盤。底盤的轉彎時則

是利用馬達正反轉原理，使其中一輪正

轉，另一輪則反轉而達成左轉或右轉的效

果。馬達的控制則是採用三段式開關來控

制馬達的正反轉。 

 

圖 1-1  底盤 
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圖 1-2  底盤完成圖 

手臂旋轉機構 :  
    機器人在迴轉時所需範圍較大且耗
時間，為了增加效率節省時間，因此於底

盤製作一旋轉座，使手臂能於旋轉座上做

360 度迴旋。旋轉座的傳動是利用微型馬

達帶動鏈輪進而帶動旋轉座上之傳動軸

而驅使整個機構旋轉。 

 
圖 2-1  手臂旋轉座 

 

圖 2-2  手臂旋轉基座 上面部份 

 
圖 2-3  手臂旋轉基座完成圖 

手臂 : 
    手臂全長約為 170cm，第一節手臂所需之扭
力約為 10-12NM大於我們所用之馬達的扭力

9NM，但其擺動角度不大，所以我們將馬達配

合減速齒輪(齒輪比為 4 : 3)來降低轉速同時也

增加了馬達之扭力。第二節手臂所需扭力較第一

節之扭力小，所以再手臂第二節馬達部份亦要配

接減速齒輪，以達到所需之轉速。第三節手臂所

需之扭力較小約為 2NM，所以第三節手臂之馬
達是採用轉速低、扭力較小之微型馬達。 

 
圖 3-1  手臂 
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圖 3-2 手臂部份 

手爪 
手爪的挾持是以橢圓鋁板帶動兩根連

桿，並且驅使兩片夾板左右移動，已達成

挾持之功用。橢圓鋁板之旋轉扭力不大，

所以是利用微型馬達來帶動旋轉。 

   
圖 4  夾爪 

 
機電控制 

    在這次我們所製作的機器人方面，關於機電
控制部份，為了使機器人能順利達成我們所要求

的讓馬達正、反轉的控制、在手臂以及傳動馬達

部分我們所採用的全部為 3段式制反開關，來控
制正、反轉以及關閉；在控制氣壓缸方面，則採

用 2段式開關來控制 ON/OFF配合電磁閥、以
及打氣機的開關來達成我們所要求的上、下之控

制；在第二節手臂連接第三節手臂部份，則製作

一煞車，以防止馬達在關閉的時候，手臂不會快

速的落下，造成馬達壽命降低。 

 
機器人成品 

   下圖為我們所製作之機器人使
SOLIDWORKS 來繪製的 3D視圖，機器人手臂
部份最高可夾持 170cm左右之高度，並且整個

手臂部分連接於旋轉座之上，可旋轉約 270°；
並挾持方塊大小範圍為 35cm~4cm可達成比賽
所需之規格。 

 
圖 5  完成圖 

 

 
圖 6  完成圖 

 
參賽感言 

    在這次參加這個比賽中，使我們學習到許多

在讀專科五年來，許多沒學習到的知識，以及許

多書本教過，但是卻沒實際操作過的事情，以及

許多我們機械科沒教過的部份知識。 
    在製作的過程當中，許多平時看似簡單的機
構，像是減速齒輪的配合、鍊條帶動等等機構在

實際上加工起來卻是問題最多的部份、尤其是減
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速齒輪的結合，這是我們最大的問題所在，一開

始我們選擇齒輪的材質是塑鋼，在比賽前一天才

發現我們所使用的塑鋼齒輪的齒被磨耗的相當

嚴重，以至於趕緊跑去了齒輪店買了鋼製的齒

輪，以致於連整個軸等等都要從新的配合，使我

們到了最後比賽前一天才趕工把這部份做完；在

齒輪接盒的地方也常常發生出因重量的關係導

致齒輪的聯接軸方面產生位移，導致產生齒輪咬

合不完全的事情，最後在齒輪連接軸方面兩邊墊

上一銅製的板子，在中間以比軸還稍微大一些點

的洞，來輔助之，使之不至於偏移過多；但這樣

也使軸的磨耗較快。 
    在設計上我們這台機器人基本上都採用鋁

製的材料為主，以便減輕重量，但是有時候因為

鋁很容易變型或是被磨耗，這是我們一開始所沒

有考慮到的方面，以致於到最後幾天測試的時候

才發現這個問題，把許多鋁製的軸換成鋼製的軸

也花了不少時間來彌補之前欠缺的部份；但是也

讓我們學習到不少關於材料方面的知識。 
馬達選購的方面，我們所採用來控制整台機

器人傳動部分的馬達採用汽車用 12V的 AC 車

窗馬達；手臂部份所使用的馬達也皆為 12V AC
馬達；但是在手臂旋轉基座帶動的部份，我們所

採用的馬達為 24V的 AC馬達，因為他所需的
扭力較大；但也因此我們必須使用 2個 12V的
電瓶來並聯達成我們所需要的電力，而又因整個

機器人上唯一採用 24V的馬達，也造成些許配
電上的困難。 
    在比賽當中，發現許多隊伍的設計方法是我
們當初所謂構想到的機構還有設計方法，而且我

們比賽中發現我們所製作的機器人還是有許多

還尚未達到我們所設計的動作；因此在這場比賽

之中讓我們學習了很多關於不止機械方面的知

識，還學習到許多關於人際方面的技巧。 
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們參加這次的比賽，讓我們在關於機械這們科學

的理論上與實務上，藉由這次比賽來結合，也感
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