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組別:遙控組 隊名:機械戰甲 機器人名:艾德

指導老師：陳金山

參賽同學：洪崇榮、洪浩霖、陳彥銘

永達技術學院機械工程系自動化組

機器人簡介

在規則的限制 1 立方公尺的限度內，將此機構設計出

來，並在重重關卡裡面利用一個機構能多用的方法下製作

了此機構，並且希望機構能符合主題和美觀。最主要機器

人是以速度取勝，首先我們帶動機台運動馬達選擇齒輪比

較低的，這可以使機台能更快速的移動。面對跨欄用體型

優勢將機台穿越跨欄，在推台車與回收物，利用機台前夾

爪與電池鐵直接夾持和吸附快速通過，跨越鴻溝設計其能

用同一機構，一來省重量，二來省成本。

設計概念

此次我們將分作二個部分來設計。

機構:我們在第一關進入環保風尚設計出六隻腳並配

合穿越門型障礙之動作，並選用適當的輪子去配合驅動

輪，在這個設計用意是以輪子連接馬達以便驅動前進、後

退達到各種動作。在固定馬達方面我們使用了廢棄的腳踏

車內、外輪胎皮，內胎與外胎搭配水管用之護管夾固定，

使用內外胎之目的在於增加其摩擦力，使馬達固定不會間

接造成機構扭曲變形。

第二關零廢棄全回收在這關在機構前方，製作一支手

臂推車，並在手臂最前、中端製作一電磁鐵來夾緊吸附便

達到目的。

第三關跨越鴻溝迎接未來爲了配合爬階梯這個動作我

們製作了凹槽腳加鏈條以配合鏈輪帶動整台機構爬階梯，

則與第二關配合並在機構後方加裝簡易手臂，則是引導整

台機構使能順利定位在階梯上。

機電: 本次競賽之機器人控制方式採用線控方式，利

用按鈕開關、搖頭開關與 25Pin 訊號線排線作為線控訊號

傳輸，採用 25Pin 訊號線排線座作為訊號輸出端，訊號輸

出控制繼電器線圈，再利用繼電器之接點控制馬達正轉與

反轉，達到控制馬達轉向之需求。

在控制端迴路中，運用了互鎖迴路的技巧，使操作者

在使用中，避免同時按了馬達正轉按鈕與反轉按鈕而導致

線路及馬達燒毀，使用互鎖迴路即可避免此現象產生，也

就是說在同一時間只能讓馬達正轉或反轉。與極限開關搭

配使用，使其物體在運動上有一範圍，避免操作者操作錯

誤而導致其他機構毀損。

負載端迴路中，使用了接點數少又可達到功能完整之

配線方式，並且設計馬達煞車迴路，因為當馬達斷電時，

馬達會有慣性運動，而導致馬達斷電時無法瞬間停止，所

以配上煞車迴路，與馬達並聯一組 b接點與電阻，當馬達

斷電時，有一反向電動勢使馬達瞬間停止，達到馬達煞車
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之需求。

機構設計

在機構部分，這一次 TDK 競賽，為了符合競賽規定(即

重量限制以及長、寬、高)，所以我們開始討論這一次競賽

內容、方式以及如何過關、設計機構，我們說出各自所想

出的機構以及過關方式。

從重量限制上，使用較輕的金屬鋁材質來製作機構為

基本材料，若必須使用堅硬材質才能固定之機構，則是使

用中碳鋼材質來製作。之後再爲第一關所設計之機構，在

一陣討論之後，在規則中不是很清楚可由跨欄下方通過。

因此我們討論出，必須使用以下機構跨越跨欄才能過關，

所以我們製作出六隻腳跨越的方式來跨過跨欄。之後知道

能從跨欄下穿越把原有尺寸縮小其不變。

機座是以長方形鋁管製作出長方形機座，其固定方法

則是使用了拉釘在直角的位置使機座固定。(如圖 1)

圖 1機座

之後又製作出爲了能夠讓六隻腳上升下降之機構，各

腳之上升與下降機構係採用齒輪與齒條機構，此齒條乃用

自製之凹槽腳零件，此凹槽腳是使用長方形鋁條，而在中

間處以銑床加工凹槽完成凹槽腳之製作，為使齒輪與凹槽

腳齒條正確嚙合，使用兩導引槽之固定機座導引凹槽腳之

上升下降。而製成出乃自行加工升降機構之零件如下：鏈

輪、升降之機座、凹槽腳，與凹槽腳固定之機座(如圖 2~4)。

圖 2升降機座

圖 3凹槽腳

圖 4凹槽腳固定基座

在製成出上述零件之後，為了能夠同時升降整體之機

構，使用鏈輪、不鏽鋼條、馬達以及自行製作之聯軸器，

使其驅動升降機構(如圖 5~8)。
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圖 5鏈輪

圖 6不鏽鋼條

圖 7聯軸器

圖 8完成圖

第二關製作一支手臂推車及夾東西，並在手臂最前、

中端製作一電磁鐵來夾緊吸附便達到目的(如圖 5~8)。

圖 9夾爪

圖 10 電池鐵

第三關跨越鴻溝爲了配合爬階梯這個動作我們製作了

則與第二關配合並在機構後方加裝簡易手臂，則讓整台機

構使能順利定位在階梯上。

機電控制

此機器人控制方式採用線控（圖 11），使用按鈕開關

（圖 12）來控制繼電器之線圈，再經由繼電器之接點去控

制馬達正轉或反轉。

圖 11 線控操作盤
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圖 12 按鈕開關

控制端迴路中，控制繼電器之線圈電流很小，所以我

們使用 25Pin 訊號線排線與訊號線排線座作為訊號傳輸

（圖 13），它的優點是線徑小重量輕，市面上也有販賣，

製作起來方便又美觀，可使車體與操作盤分離，在製作與

維修上也比較不會礙手礙腳的。

圖 13 訊號排線與訊號排線座

控制端導線選用上，MY4-N繼電器型使用線徑為1 25mm

之絞線（圖 14）製作，壓接 1 25-3 Y 型壓接端子（圖 15），

接於繼電器座之端子上；而插板式繼電器則使用了單芯線

（圖 16）與鍍銀線（焊線）（圖 17）製作。

圖 14 線徑 1 25mm 導線

圖 15 壓接端子與標籤套管

圖 16 單芯線

圖 17 鍍銀線（焊線）

極限開關處理上，極限開關兩條導線使用了快速接

頭，以便往後維修之方便。

負載端迴路中，MY4-N 繼電器型使用線徑為 1 25mm 之

絞線，壓接 1 25-3 Y 型壓接端子，接於繼電器座之端子上；

插板式繼電器則使用單芯線與線徑為 1 25mm 之絞線製作。

馬達導線處理上，馬達兩條導線使用了快速接頭，以便往

後維修之方便。

繼電器我們是選用 DC12V MY4-N 型繼電器，接點最大

耐電流為 5A（圖 18），後來為了減輕重量，改用了插板式

繼電器，線圈為 DC12V，接點最大耐電流為 5A（圖 19）。
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圖 18 DC12V MY4-N 型繼電器與底座

圖 19 DC12V MY4-N 型繼電器與底座

電路板的選用，我們是選用檢定板，此型電路板焊接

時耐高溫不易毀損（圖 20）。快速接頭（圖 21）製作上，

安裝於車體上之元件是使用公型端子（如極限開關、馬

達），由繼電器輸出控制則使用母型端子。

圖 20 焊接電路板

圖 21 快速接頭

機器人成品

參賽感言

首先非常感謝大會提供這樣的機會，讓我們從想像中

將東西做出來，最主要還是設計一機多用的機構，且符合

主題。但是我們發現要學習的東西實在要太多了，看到這

次許多參賽者的作品，讓我們嘆為觀止。這段時間不管是

設計、採買、配電…等。實際上機構設計不是如此簡單，

也讓我們學習到設計者想要怎樣設計就怎樣，加工上會有

很大的問題，雖然沒得獎但是我們也學習到很多，一切都

值得了。

感謝詞

第一次比賽，由於經驗不足，所以也浪費許多時間，

相對的要利用各隊員休息時間，且老師還替我們買或借許

多的工具以及工廠，浪費了老師不少時間，老師也沒有怨

言。所以再次想好好感謝我們的隊員及指導我們的老師，

也非常感謝這次大會提供了這機會讓我們接觸不同工具機
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及使用的方式，最後還是感謝這段時間為了比賽付出的同

學、老師，都謝謝你們，你們辛苦了。
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