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機器人簡介 

勇往直前在設計上面，採用較完整的設計，搭配上較

花時間的加工，再跟我們的程式結合，能夠用最直接的方

法來完成目標，並加以過關。所以我們的機器會以較為精

密的方式呈現在大家的面前。可程式控制就像是機器的大

腦一樣，我們用 PLC 來控制驅動板，來讓底盤的 2 個馬達

使機器能夠前進後退或轉彎，再來配合上機構上面馬達帶

動鏈輪的方式能夠夾取吉祥物以及放置吉祥物，雖然設計

上較為複雜點，但是卻能很流暢的去執行每一關。 

設計概念 

這一次的比賽有取吉祥物、獨木橋、伸展置物、神木

群、探寶一共有 5 關，我們在看過場地之後就開始討論，

我們先以獨木橋為重點，因為如果過獨木橋的時候稍微偏

差就會掉下去，這樣會為機器有很大的影響，所以先決定

底盤大約要多寬，再來就討論要如何拿去吉祥物，跟伸展

置物這 2 關，我們討論的結果，是採用繼電器控制馬達的

正反轉，再由馬達來帶動鏈輪，使得可以伸長以及縮回，

在高度方面我們採取了用氣壓缸來輔助，在氣壓缸完全伸

出時，再配合的鏈輪，可以直接的伸到置物台，在神木群

方面，我們經過討論有出現 2 種方法，一種是以弧形的方

式過彎，而另一種則是以感測器感測的方式過彎，我們在

這邊因為出現了不一樣的意見，所以討論的時間較久，最

後我們 2 種方式都去測試。看哪一種可以順就採去哪一種

方式來跑神木群，最後一關的探寶，我們是用顏色感測器

來抓取物品，再來先放置到我們準備的盒子，之後到達放

置平台之後再逐一的把寶物取出來放，我們採用氣壓缸來

做上下的移動，再用吸盤去吸取。 

 

 

 

機構設計 

機器上面大致上分成升降機構、夾取吉祥物機構、顏色判

斷探寶機構。所有的機構都 CAD 的標準模式下去做模擬，

經過一連串的討論，以及去請教老師還有學長，跟翻了很

多跟機器有關的書籍，再經過討論一番之後所設計出來

的。然而利用 CAD 繪圖，可以實際的掌握到加工的尺寸，

如果之後有什麼東西壞掉還是要換零件時就可以比較輕鬆

的換，而不會因為沒有尺寸而造成手忙腳亂，我們也先把

CAD檔案照順序的存檔起來，以便日後要修改尺寸時能比

較快找到該修改的地方。 

 

 

夾取機構 

     我們利用氣壓缸的推出縮回的原理，在搭配上以馬達

帶動鏈輪(如圖一)讓我們夾取的機構可以伸長到我們要的

長度，可以讓我們再原地就能夠夾取到我們的吉祥物，我

們夾取吉祥物的是用 Y型爪來夾取(如圖二)，利用夾與放

的原理，來讓我們能夠緊緊的夾住我們的吉祥物。 
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(圖一) 

 

圖(二) 

獨木橋行走 

      我們在獨木橋行走的時候，由於擔心因為沒有走

正，而不小心會讓整台機器掉落而受到傷害，所以我們就

想了一種彈回機構(如圖三)的方法，在前方做一個機構用

彈簧讓機器再走平地時能夠收著，而到獨木橋之後，因為

中間是空心而使得機構伸出能夠勾在中間，能夠使機器掉

下來的機率降低。 

 

圖(三) 

探寶裝置 

    我們的探寶裝置是用馬達帶動螺桿(如圖四)讓我們的

取寶物的能夠左右的移動，然後再用 3隻氣壓缸(如圖五、

圖六)來做前後上下的移動，然後再來由顏色感測器來做判

斷，之後再用真空吸盤來吸起寶物之後，再放到我們的一

個盒子裡集中，等全部的都吸完之後再一次的往前到指定

位置去排放。 

 

圖(四) 
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圖(五) 

 

圖(六) 

 

機電控制 

在機電的部分我們用 PLC傳輸給驅動板再給馬達，讓馬達

能夠由 PLC來控制他們的正逆轉讓機台能夠前進跟後退或

者是轉彎的效果，我們用 2個繼電器來讓我們的升降機構

的馬達座正反轉，使得能夠上升下降，再用 2繼電器來控

制螺桿讓他能夠左右轉動，為了能夠讓機器能循著黑線前

進，所以我們用了 CNP70 的感測器(如圖六)放在機台底

下，再傳送到 PLC 來確認是否有接觸到黑線，讓 PLC 處理

下一個步驟，我們為了能夠應付中途會發生的意外狀況，

所以我們加裝了一個盒子(如圖七)再利用按鈕開關來啟

動，用指撥開關來應付中途所發生的意外，讓我們可以減

少不少的時間。 

 

(圖六) 

 

(圖七) 

機器人成品 
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側視圖 

 

正視圖 

 

參賽感言 

我們當初對比賽有一點點的興趣，所以就去找老師一起討

論我們要如何去製作，大約在七月底定案之後，我們就開

始分配工作，在分配完畢之後就開始動工，每天都是早上

到學校到了晚上才離開，就這樣每天日以繼夜的不斷的努

力，雖然在過程之中或多或少都會出現難題，但是我們還

是不斷的努力去想盡辦法解決所有的難題，在完成之後的

測試期間時常會發生想不到的問題，有時候真的會想說要

放棄，但是一想到老師跟學長的鼓勵以及教導，讓我們更

加堅定的去克服所有的困難。 

感謝詞 

感謝教育部及 TDK 文教基金會所舉辦的「創意設計與製作

競賽」，讓我們有機會參加如此有意義的比賽，也感謝學校

與實驗室對我們的支持與鼓勵。藉由這次比賽我們把所有

課本所學到的知識全部運用出來。也感謝讓我們參加比賽

的李宗禮教授，還有也感謝指導我們的學長們，陪我們一

起想機構還有一起幫我們設計最後感謝 TDK 文教基金會

和明新科技大學舉辦此次比賽，讓我們學到豐富的經驗與

知識。 
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