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機器人簡介： 

本機器人結合了升降梯及吊車兩種機構的綜合體，使得我

們的機器可由原本的 30cm變形後可到達 200cm之高，並且

在前端加裝夾爪來作為抓取光鑰之用；另一機構為使用兩

支 700mm行程的氣壓缸所構成，配合一延伸撐地臂機構，

其主要的目的是來過沼澤區之用。 

 
設計概念 

機身本體：機身本體的伸高主要概念是來自於升

降梯，以交叉的方式，只需要一半的行程就可以

讓機身本體伸高，不僅穩定度高，還大大的節省

機身本體伸高的時間以及機身的高度。 

手臂夾爪：其主要設計概念來自於「吊車」，其

延伸的機構以導螺桿為主，此手臂藉著導螺桿進

行手臂延伸的動作，並在手臂下方接一氣壓缸來

控制任何角度的撐高。 

延伸撐地：其整體概念也是來自於吊車，當吊車

在懸吊重物的時候為了使吊車能穩穩的撐住，會

在兩旁伸出一撐地機構，而我們利用此機構使機

器人有辦法跨越岩漿區。 

 
機構設計 

機身本體： 

機身結構以八支鋁材交插成行，而當機身本體需

伸高時，在以兩支氣壓缸來作動。概略圖如圖

（一） 

 

圖（一） 

 

詳細的機構整體圖分別為如圖（二）與圖（三）

與圖（四）所示 

 

 

圖（二）機器人全縮整體圖，總高度低於 30cm 
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圖（三）機器人全伸整體圖，最高高度可達到 200cm之高 

 

 

圖（四）機身本體撐高所用氣壓缸的放置方式 

 
手臂夾爪： 

此手臂作動方式以導螺桿為主，而我們選用快速

螺桿來當為我們的螺桿，在使用的時候可以加快 

手臂延伸出去的速度，而螺桿的套件上連接延

伸臂，當馬達帶動螺桿旋轉時，螺桿帶動套件，

進而將延伸臂帶動前進，以達到所需延需延伸

的長度，並且在設計一電路可控制供給馬達電

壓的大小，以便做延伸臂要快速進給或是慢速

微調。概略圖如圖（五） 

 
圖（五） 

 

其中延伸臂高度調整部分如圖（六）所示，而

夾爪的設計如圖（七）所示 

 

圖（六）延伸臂撐高所用氣壓缸的放置方式 

 

 
圖（七）來夾置光鑰的夾爪，V型氣壓夾爪 
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延伸撐地： 

此延伸撐地的機構以兩支行程 700mm 的氣壓缸

為主，如圖（八）所示 

 

圖（八）用來過沼澤區的 700mm長氣壓缸 

 

這兩支氣壓缸一左一右各負責前後的延伸，再配

合一支丸管相連接，由於是單動在作動，可能會

出現動作無法同時前進的狀況，所以我們在丸管

上加裝線性軸承以便減少丸管要延伸出去的摩

擦力，並在前後末端的橫桿上各加上兩支行程

120mm的氣壓缸來進行撐地的動作，以便將機體

抬起來跨越沼澤區。概略圖如圖（九） 

圖（九） 

 
其完工的機構系統如圖（十）所示。 

翻轉臂機構： 

此機構是裝在延伸臂的前端，其功能是來調整機

器人所伸出去夾爪的角度以及彌補延伸臂伸出

去長度不足的功用；而他是由一轉塔及馬達所搭 

配而成，馬達是用低轉速的減速馬達所以不需

要加裝減速機構就可直接傳動到翻轉臂上。示

意圖如圖（十一） 

 

圖（十）過沼澤區撐地所用的氣壓缸 

 

圖（十一） 

 

經加工裝配完工的機構如圖（十二）及圖（十

三）所示 
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圖（十二）翻轉臂機構實體圖 

 

 

圖（十三）翻轉臂轉塔 

 
機電控制 

使用兩顆體積較小、重量輕、電量充足取得容易

且可重複使用的機車直流 12伏特電池串連成 24

伏特作為機器人的電力來源。 

本機器人的電路控制非常的簡單，在輪子、延伸

臂，及翻轉臂之馬達皆只要使用 6P的電控開關

就可以控制正反轉，所以本台機器人完全沒有使

用到繼電器，也少掉了繼電器的重量；而在氣壓

部分我們使用了七個五口三位閥，其主要控制夾

爪、機身本體升降機構、延伸臂機構及延伸撐地

機構這四大項，如圖（十四）所示。而電控的方

法是用到 3P的開關來控制電磁閥，以推動氣壓

缸。 

 

圖（十四）氣壓所使用的五口三位閥 

 
參賽感言 

離結束比賽的日子已經過了一陣子了，想起比

賽完的那天就只有一個字可以形容，那就是

「累」！ 

在去年的這時候我們還是個剛進二技的新鮮

人，就在老師的一席話讓我們決定要參加這次

的比賽，覺得這次的挑戰充滿著新鮮感，充滿

著好多好多的未知數。 

在收到這次比賽的題目時，我們開始集思廣

義，開始把所學過的原理能用上的通通都試

過，經過幾個月的設計和機械加工，在最後的

幾個禮拜可以說是不眠不休的來趕工。 

雖然這次並沒有得到很好的名次，但這次的比

賽讓我們學到不僅僅是構想的創思，最重要的

是讓我們學到以後課業上或是將來出了社會任

何事都要有全力以赴的精神，這樣才有辦法達

成預期的目標，我想這樣的話不管在任何的跑

道上都會有所成就的。 

 
感謝詞 

感謝教育部、財團法人 TDK 文教基金會、台灣

科技大學的舉辦，還有我們的學校大力的支

持，最要感謝的是我們的指導老師「王進猷」

及「許昭良」老師，因為從我們開始到比賽結

束，老師不僅提供我們很多的構想，還有老師 
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的專業經驗，最讓我們感動的是每當我們在機器

人的製做上出現了阻礙而沮喪灰心的時候，老師

不僅在旁邊細心的給于協助，還給我們很大的鼓

勵，讓我們沮喪低潮的心情又恢復了動力，雖然

沒有得到名次，但是經由此次學習過程中的所發

生的點點滴滴讓我們感到印象深刻。在這裡我們

要跟老師說謝謝您！還有老師您辛苦囉！ 

 
機器人成品 

 

 
機身本體撐高時 

 

 

機器人全伸整體圖，最高高度可達到 200cm之高 
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