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機器人簡介 

 

    本次創思設計與製作競賽：機器人風城尋寶，自動組

競賽共設計五個關卡：取吉祥物、獨木橋、伸展置物、神

木群、探寶。過程中，出現 2次的寶物取放動作，分別由

50cm 高的吉祥物平台將吉祥物取下，然後放至 120cm 的伸

展置物平台。其次，在探寶區必須由 3cm 高的寶物入口平

台取寶物然後放置 30cm 高的寶物平台。顯然想將兩個夾放

寶物的機構設計合而為一是不容易的，因此我們分開設計

兩個夾物手臂，上方手臂負責抓取 50cm 平台上的吉祥物，

藉由上昂機構將上手臂抬升到 120cm 的伸展置物平台。而

下方手臂負責 3cm 高平台上夾取寶物，再將下手臂回升到

30cm 高以便將寶物放置寶物平台。 

 
圖 2: 上手臂前端鈎子將吉祥物勾起示意圖 

 

圖 3: 上手臂藉由滑軌將吉祥物推到伸展台示意圖 

 

 

設計概念 

我們的設計構想來至於仿效獨角仙的外型，上手臂構

造仿效獨角仙的長長的鼻角，獨角仙遇到要搬運物體時利

用鼻角前端的鈎子將物體牢牢勾住，然後鼻角上揚可將物

體輕易高高抬起。下手臂構造設計構想仿效昆蟲的長鼻

管，當要搬運物體先將長鼻管向前伸按住物體再將長鼻管

縮回，將物體移入托盤中，等到達目的地時托盤向兩邊張

開讓物體掉落。構想示意圖，如圖 1-5 所示。 

 
  圖 4: 下手臂向前伸按住寶物示意圖 

 
圖 5: 下手臂縮回將物體移入托盤示意圖 

 

 
機電控制 

    機器人電控部分可分成機器人移動的驅動及前進、轉

彎、後退等定位控制，及上下手臂前伸、後退、上升、下

降及抓取、放下等控制相當複雜。因此為了簡化及減輕微圖 1: 機器人機構示意圖 
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控制器的工作負擔，我們規畫設計主僕式控器系統的架

構，主控制器負責整個流程步驟的執行及協調工作。僕控

制器-1 負責整個機構的移動及前進、轉彎、後退等定位控

制。僕控制器-2 負責上下手臂之前伸、後退、上升、下降

及抓取、放下等控制。因此電控設計規畫如圖 6-8 所示。 

主機板電路，我們使用 3片凌陽公司的 SPEC-061A 的 16

位元單晶片微電腦來進行設計，包括一個主控制器及僕控

制器-1、僕控制器-2。如圖 9所示： 

電源電路，為了提供馬達驅動、RC 伺服機驅動及主機板

電路所需的各種不同電壓，我們使用 4個 6V 的蓄電池，分

別產生 18V、12V、6V 及穩壓的 5V。如圖 10 所示：     為了增加機器人的靈活度，車底構造設計構想來至於

自動化搬運車，使用兩個直接驅動之直流馬達，並於車底

安裝紅外線感應器，藉由紅外線感應器偵測黑色導引線，

以便沿著導引線進行移動、修正方向及轉彎。 

 

 

 
圖 9：主機板電路，包括主控制器及僕控制器-1、僕控

制器-2。 圖 6: 主僕式的電控架構 

 
 

圖 10：電源電路。 圖 7: 僕控制器-1，機器人底盤馬達及感測器架構方塊圖 

  

 

機構設計 

    機構方面分為，抓取機構及底盤機構二大部分，以下

分別說明： 

1. 抓取機構又分成上下手臂兩部分，上方手臂負責抓取

50cm 平台上的吉祥物。我們採用滑軌設計，藉由一個

12V 直流馬達來帶動將上手臂抬升到 120cm 的伸展置

物平台。前端的鈎子則使用 2顆 RC 伺服機。 

至於，下方手臂負責 3cm 高平台上夾取寶物，再將寶

物放置寶物移入托盤，下方手臂使用 8顆 RC 伺服機

設計成 4個可上下移動的爪子，托盤藉由 2顆 RC 伺

服機來控制托盤的閉合及張開。如圖 11-13 所示。 
圖 8: 僕控制器-2，上下手臂伺服馬達及定位架構方塊圖 
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圖 14:底盤機構前輪，以 2個直流馬達直接耦合方式驅動 

 

圖 11:機器人之上手臂設計 

 圖 15:底盤機構後輪，以 2個兩個萬相轉輪輔助。 

圖 12:機器人之下手臂設計      

 

     至於底盤控制設計我們採用 3排 IR 紅外線感測器進

行路徑變化偵測及判斷以便控制車身的前進、後退、轉彎

及定位。其設計示意圖，如圖 16 所示。而實際組裝如圖

17 所示。 

  

圖 13: 下手臂托盤 
圖 16: 底盤 IR 紅外線感測器安裝設計示意圖 

 

2. 底盤機構前輪主要是藉由 2 個 12V 直流馬達採用直接

耦合的驅動方式，後輪使用兩個萬相轉輪，如圖 14-15

所示。 
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參賽感言 

    偶然機會看到TDK全國大專院校創思設計與製作競賽

海報，在老師指導下，大夥們無不渾身解數集思廣益投入

團隊工作。 因為這是我們第1次參加這樣性質的競賽，除

了盡快瞭解整個競賽規則提出解決方案，進而整合大家意

見著手設計機構，利用現有資源加速完成設計。比賽前熬

夜好幾的晚上進行最後的整合測試，一次又一次的修改参

數不斷測試，為了就是希望得到最佳的數據及結果。本次

競賽雖然成績不盡理想，可是過程中也觀摩他校的設計上

的巧思，作為日後改進缺點的参考。 希望藉由這次競賽的

經驗，往後以更嚴謹的態度、專業的技術、設計屬於我們

的機器人。 

圖 17: IR 紅外線感測器安裝 
   至於，馬達的驅動，我們採用 L298 馬達專用驅動 IC，

利用 PWM 方式來調控馬達的速度，實際組裝如圖 18 所示。 

 

 

感謝詞 

   特別感謝 TDK 文教基金會辦理這種競賽活動，TDK 文教

基金會把比賽辦的有聲有色，讓我們有機會能動手去完成

機器人的機電整合設計與創思，並且提供製作經費補助，
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圖 18: 馬達驅動電路設計及組裝。 
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