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機器人簡介：這台機器人乃為參加第七屆全國創思設

計與製作競賽，所以具有跨越階梯障礙和紅外線障礙、

以及取球區跟放球區障礙。 

    機器人行走是利用馬達帶動。而上升、下降、手臂

等部份則利用氣壓來產生動力、借由電磁閥來控制氣壓

動作。氣壓動作比起馬達較為迅速，以期能在四分鐘內

完成所有動作。 

 

設計概念：我們設計這台機器人時、我們會考慮到重

量、動作以及使用材料的元件。起初構想機器人的的模

樣是M的形狀、結果組裝完成要測試時才發現無法登上

階梯，後來我們換成現在這個的形狀是長方形立體型，

機體利用 5支氣壓缸來控制上升下降及穩定氣壓缸下再

利用 6顆馬達控制機器人行進。而取球動作則利用 3支

氣壓缸以及一個氣壓夾來完成。 

 
機構設計：1.行走機構：本機器人由 6顆直流馬達來

帶動，當機器人要上階梯時，前兩個馬達由氣壓缸帶動

上升，由後兩組馬達帶動往前走，然後中間氣壓剛在上

升，再由後一組馬達帶動往前走使前兩組能碰到階梯，

最後再把後一組氣壓缸上升，由前兩組馬達帶動行走，

使三組氣壓缸都能碰到階梯。 

            2.取球機構：這機器手臂共有三節，其中

第三節可以彎曲近 90度。由三支氣壓缸分別帶動，由於

球位置距離過遠使用兩節才能觸及、其行程由一支氣壓

缸帶動至於夾球動作由兩片杓子和一個氣壓夾所完成，

由氣壓夾來控制取球動作。 

 機電控制：1.馬達控制：馬達轉動是由 7個繼電器來

控制，其繼電器如圖一所示。前行後退轉彎等分別由這

些繼電器所控制。 

 

（圖一） 

2.氣壓控制：機器人上裝有一台小型空壓機含氣缸隨時

都可以補充氣壓。如圖（二）所示。 

 
（圖二） 

出發前把三支氣壓缸充氣使三支氣壓缸上升，上階梯動

作，首先前一組氣壓缸洩氣能上升，後四顆馬達往前走，

等前一組氣壓碰到階梯時再換第二組氣壓缸洩氣，後二

顆馬達帶動往前走，最後再把最後一組氣壓缸洩氣能上

升，前面四顆馬達帶動往前走，即可通過階梯障礙。 
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機器人成品：本機器人成品為長方體。長約 88公分、

寬約 60公分、高約 80公分。立體為木製，而車體中間

有三支氣壓缸是支撐整體車子，氣壓缸下有 6顆直流馬

達，而機台上方有一組機器手臂，如圖（三）所示。 

 

（圖三） 

箱底中間則擺放直流電池、空壓機等設備，如照片所示。 

 

（圖四） 

而夾球的氣壓夾如圖五所示。 

 
（圖五）氣壓夾 

 

（圖六）氣壓缸 

 
參賽感言：雖然這次我們沒有晉級，可能是沒有適當

的場地做充分地練習導致一些臨場問題沒有充分考慮，

但是我們有用心去面對這場比賽，有用心去做機器人。

並且與同學共患難享福，也並此增進同學的友誼，希望

下次我們也能夠在參加所舉辦的比賽。 

 

感謝詞：謝謝這次的主辦單位以及所贊助的廠商所舉

辦的 TDK大賽，謝謝你們！也感謝台灣科技大學的教授

們老師們以及這次比較辛苦的丘助理（真弦），也謝教育

部的人員以及台視的拍攝記者們，大家都辛苦了。我們

大家熱迎弟感謝所有的所主辦的單位，謝謝你們！我們

也希望你們可以在舉辦像這樣的比賽。我們下次有機會

會再參加這樣的比賽。 
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