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1.機器人簡介  

本文係介紹一配合第七屆全國大專院校創思設計與

製作競賽－專科組所設計之機器人，該機器人完成過程

包含構思、設計、製造、組裝及測試等部份。機構設計

以氣壓及電控搭配方式以完成目標。本次競賽主題為

“約櫃奇兵”其目的乃在於測試團隊合作能力、考驗參

賽者如何在限制空間內設計出過樓梯及光柵和排除障

礙，且能取球及放球，藉以模擬電影“法櫃奇兵”中驚

險刺激之氣份。 

 

2.設計概念  

本組機器人設計概念大致可分成上下兩

部分，下車盤是以 M 字型車架為主體，且車

架中間交接處為可動，來完成機構變形，如圖

一至圖四所示。本車身是以過樓梯、光柵來設

計，靈感來自美國 NASA的火星登陸車。 

 
圖一.為車身設計草圖 

 

 
 

圖二.抬前輪示意圖 

   

   
圖三.抬中輪示意圖 

 

 
圖四.抬後輪示意圖 

 
上車身的設計主要為車台上的伸縮臂，因

為這次比賽題目需要伸縮量非常大的手臂，而

且又要縮到一公尺以內，故選擇了多支點式連

桿組機構，它能提供非常大的伸縮量且體積又

小。該機構的靈感來自學校的伸縮鐵門，如圖

五所示。 
 

 
圖五.手臂示意圖 
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3.機構設計 
3.1底盤結構 
    本機器人全以凸鋁擠形鋁材（如圖六）和
鋁管所組合而成。底盤以八支矩形鋁合金材料

成，因為出發處為 100x100公分大小，所以底

盤長寬為 76x92cm。 

 
鋁擠形之剖面圖 

 
圖六   鋁擠形全狀 

 
3.1-1 底盤變形機構 

此車台是以三隻氣壓缸，交替伸長和

縮短來構成改變重心之位置，然後使車身完成

變形動作。而車身的動作可分成三部分，第一

部分是抬前輪，在做這個動作時首先是把重心

往後壓，再把前車盤抬起就完成動作（如圖

七）。圖中紅線為主氣壓缸，藍線為重心氣壓

缸，綠線為假想重心位置。 
 

 
 
圖七. 抬前輪的機構 

第二部分為抬中間輪，做這個動作時重心

氣壓缸會先伸展到最長，先把重心移到前車

身，然後主氣壓缸再伸長至最頂。這時會把兩

車身頂部拉開，同時使得中間交接活動處往上

抬（如圖八）。圖中紅線為主氣壓缸，藍線為

重心氣壓缸，綠線為假想重心位置。 
 

 
 

圖八 抬中輪的機構 
 
第三部分為抬後輪，要抬起後輪時，首先

是把重心氣壓缸伸長至頂，使上車身之重心移

至前端車架，然後再縮主氣壓缸，達到抬後輪

之動作（如圖九）。圖中紅線為主氣壓缸，藍

線為重心氣壓缸，綠線為假想重心位置。 
 

 
 
圖九 抬後輪的機構 

 
3.1-2 動力結構 

    因為機器人本身的重量很重，且考慮到上

階梯時，會有兩個輪子離地所以馬達採用六輪 

驅動的方法。輪子為 5英吋的行李箱專用輪（如

圖十）。輪子之馬達與輪子的組裝方面，我們 
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用的方法是左右輪穿軸以方便定位，並以鋁合

金製作出軸連結器。 

 

 
圖十.輪子 

 

3.2 手臂伸展機構 

本組設計是多連桿組機構為手臂，並以氣

壓缸作出單向的作動，進而達到伸展之動作。

其作動是由氣壓缸帶動連結件，再由連結件帶

動連桿機構，如圖十一所示其中藍色為連結

件，紅色為氣壓缸，綠色為連桿組。 
 

 

 
圖十一. 手臂伸展機構示意圖 

             
4.機電控制 

本組機械人因為動作過於複雜，所以採

用”可程式控制”加以模組化，設計程式的概念
是以一個按鈕將一系列小動作串聯成一個主

動作，而主動作僅有四個，前三個動作是以分

解過樓梯和光柵為主，如此的設計，可以大為

縮減機器人定位、調整的時間。而最後一個動 

作為正常狀態鈕，當按下這個按鈕時，不管在 

哪個狀態下，都可以回復到正常的狀態。而在

動力行走和轉向方面，也採用”可程式控制”設
計，將速度分成三段，第一段為加壓狀態，將

電壓加到 36V提高速度，而第二段為正常電壓
24V，第三段為微調狀態，此狀態是用程式把

電流寫成脈波方式供給，所以移動距離拉到最

小。 
 

5.機械人成品 
5.1底盤結構 

1. 採用M字型的形狀設計，如圖十二所示。 
2. 採用二跟氣壓缸伸縮，中間可動。 

 

 
圖十二 機器人的底部 
 

5.2驅動機構 
1. 用六顆馬達來完成前進後退即轉向的動
作，如圖十三所示。 

2. 馬達選用 DC24V，1.2A的規格，如圖十四
所示。   

 

 
圖十三. 驅動機構 
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圖十四. 馬達實圖 

 
5.3手臂機構設計及作動 
1.此機構設計概念來至於校門口的伸縮是鐵
門，可伸長達 2m，如圖十五所示。 

2.材料選至於方管，因為橫向及軸向的應力很
強，較不易晃動。 

3.採用氣壓缸上下伸縮使得手臂機構能達到
伸長及縮短的功能，如圖十六所示。 

 

  
  
     圖十五. 手臂伸展狀態 

                     
             
5.5控盤的設計 
1. 以保鮮盒做成，按鍵簡化為最佳設計。  

2. 圓形小按鈕是用 PLC所控制的模式化，減
少操縱者的負擔，有半自動化的功能，如

圖十九所示。 
 
 
 
 

 

 
圖十六. 方形管材料 

 
5.4氣電裝配圖 

1. 採用一台 DC的 PLC做中央控制，啟動五
顆繼電器及四顆五口三位電磁閥，使機器

能半自動化，減少很多繼電器及電線，如

圖十七所示。 

2. 氣壓缸的伸縮步驟採用模式化。 
3. 控制底盤及伸手臂的是五口三位電磁閥，
不用直接接在氣瓶上，因此節省很多氣

線，如圖十八所示。 
 

   
圖十七. PLC做中央控制 

 

 
圖十八. 五口三位閥 
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圖十九. 控盤整體 

 
6.參賽感言 

比賽的前一個星期我們的機器人都還沒

完成，想說能安全順利的完成所有動作就很高

興了，但老師的一些鼓勵的話讓我們改變了想

法，所以我們就積極進取的設計，趕工，可是

在比賽的前一天才完成，也沒什麼時間練習，

可說是抱著志在參加，不在得獎的想法，至少

不要讓我們的主任失望，所以在比賽時我們只

是抱著一絲希望，結果運氣還不錯，就這樣很

幸運的打進前八強，想說進前八強已經很出乎

意料了，因為其他的隊伍都很厲害，就以平常

心去比賽，結果奇蹟出現了，進入了四強，真

的很難想像。我們很慶幸能夠得到第四名，主

任也覺得我們已經盡力了，表現的很好，我們

要謝謝主任及老師的指導，讓我們獲益良多，

僅在此向所有的老師們以及主任致上最真摯

的敬意與謝忱。 

 
 

7.感謝詞 
很感謝正修科技大學校長龔瑞璋、何清釧

教務長、技合處游歩平處長、機械系龔皇光主

任及機械系王進猷老師、許昭良老師的大力支

持及機械科其他所有老師，在這幾個月中的支

持、照顧與配合，也謝謝主任提供我們很好的

設備、空間及經費，給我們充份的使用，也謝

謝指導老師提供寶貴的經驗及技術，當我們遇

到挫折無法克服時，老師們總會安慰我們及鼓

勵我們，讓我們有更多的想像空間來完成這台

機器人，很榮幸也很感謝受到這麼多老師的幫

忙，也謝謝主辦單位給我們這次的機會能參加

比賽，和各校對手互相切磋，也看到很多我們

沒見過的機構，增加了很多知識及經驗，此行

實是受益良多。最後感謝教育部、財團法人

TDK文教基金會、台灣科技大學及所有相關人

員，舉辦這次的全國技專院校創思設計與製作

競賽，讓我們有機會學習到如何將課本上的知

識應用在實際的製作上。 
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