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機器人簡介

依照歷屆創思設計與製作競賽的比賽目的，進而研

發出多功能的機器人，舉辦到現在已有１2屆之多，而 這

次第１3屆創思設計競賽的目的跟以往創思設計比賽 大

不相同。為了突顯今年比賽跟以往不同之處，特別替 搖

控組增加一些限制，所以要使機器人突破這些限制， 我

們便要設計出下列幾個機器人的部份功能，依序為底 盤

結構，輪子結構，勾車機構，氣壓結構，夾頭結構， 伸

縮結構，以達此屆參賽穿越關卡之目的。設計出這樣 的

功能在競賽用意上主要是以簡單，迅速靈活，準確為

主，並以短時間到達終點為主要的方向做思考，所設計

的機器人主體高度將已通過環保風尚為主，將底盤設計

比第一關還低，以最快速度通過，在之後零廢棄全回收

將以一次取放的方式來達到回收的目的，最後跨越鴻溝

迎接未來以氣壓缸製作支撐物，將整體機器人抬起，通

過鴻溝關卡。設計完成後在將結構方面分成四大部分：

勾車裝置、夾頭裝置、伸縮裝置、氣壓裝置。

設計概念

力求突破傳統，整合機器人的整體結構後，設計創

意ˋ造型創意及運動美感和機器人各部位功能，也希望

隊伍能同心協力，並且不拘尼於成見，然後突破困境。 經

過整組組員討論之後，強調機器人本身耐衝擊ˋ撞擊

，讓機器人本身無需變形的手段，直接到達指定區域為

主。
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機構設計

1.機身機構：一開始製作雛型機時發現沒使用特別的 設

計，在練習的過程中輪胎與車身容易在震動中，脫離 及晃

動。為了改善這個問題，我們在之後製作機身時我 們使用

接合設計加強車身主體強度，強化車身與輪胎的 接合處，

使各個接點都能支撐車體重量，平均分擔重量 提升車身強

度。(圖一)

2.勾車機構：使用馬達帶動，以拉動方式拉動台車以最 快

的方式通過第二關卡。

3.夾頭裝置；製作夾頭，使用小型氣壓缸伸縮來夾取回 (圖一)

收物，同時做夾取動作，在以六角氣壓缸作側邊移動位 置，將夾頭至於垃圾桶位置以一次放置

方式達到回收的

目的。(圖二)

4.輔助腳機構設計：這個設計使用在鴻溝處，一開始用

四根氣壓鋼以兩段式的方式，支撐機器人整體，將本體

抬高，使車體快速通過。(圖三)

機電控制

在比賽中，除了機器本身的功能外，最主要的是在 當初設計製造中如何把機器人本身設計得

當，機構設計 好後還要搭配好適合的線路設計，這樣才能讓操控者得 (圖二)

心應手，還要考慮到有線遙控器的重量，將其減至最輕 之狀態。馬達、繼電器、電磁閥、氣壓裝

置等等，所有 的配線方式都要採用最簡單明瞭的方式，由於我們機器 人本身有些裝置有電壓的

要求限制，所以一律都採用

１２Ｖ電壓來控制所有做動，以達到簡化目的。

配線設計:

1.配線方式：是利用電瓶牽一條正電到集線排之後再經

由集線排，拉出一條電(正電)到遙控器，以這條電源做

為控制機器人所需要使用的正電。

2.開關配電方式：利用集線排所牽過去的正電當成多個 開關的正電電源，如行走使所使用的雙向

彈回開關(5腳 (圖三)

交叉開關)*2語氣壓缸的控制開關(搖頭開關)
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行走用馬達：利用2個繼電器變換正負電，使馬達可以達

到正反轉的運動，而在馬達繼電器分配上是以左邊三輪

一組，右邊三輪一組，左輪與右輪已轉向相反的方式轉

彎，方式如戰車。

1. 配線簡單化，使用網路線配置。

2. 線路、電池、電磁閥、開關與馬達間皆用可拆式接 頭方

便更換零件及維修操作簡單化，形式類似電玩手把。

用網路線、活動開關及三向開關為電路控制的初步整合， 考

慮因素有：

1. 機器人夾取回收物、放下回收物裝置。

2. 氣壓伸張裝置

3. 行走動力

4. 電磁閥

5.勾取台車裝置 電路控制機構須配合上述５點機構來設

計，網路線的迴 路、電磁閥、馬達和氣壓閥的裝配。控制

方面，能控制 機器人的活動、氣壓升降裝置與機器人夾爪

裝置的收、 放為重要考量，在開關控制方面雖然都是電磁

閥跟馬達

，但是實際上以控制上的方便性，所以使用雙向彈回開

關以及三向開關為主。線路與馬達跟氣壓閥結合用錫銲

來接合，以達成兩者間的固定，因為考慮競賽時不小心

碰撞，所以使用焊接來避免因受到撞擊而脫落。

在系統控制方面，我們使用線控，原因如下：

1. 使用線控配線簡單，也不怕使用無線的訊號干

擾，只需要基本知識就可以完成。

2. 有線控制可以隨著我們的需要而來做更改。

機器人成品

依循歷屆創思設計與製作競賽的比賽目的，進而研

發出多功能的機器人，舉辦至今已有１2屆之多，而這 次

第１3屆創思設計競賽的目的跟以往創思設計比賽大 不

相同。為了突顯今年比賽跟以往不同之處，特別替搖 控

組增加一些限制，所以要使機器人突破限制，我們便
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要設計出下列幾個機器人的部份功能，依序為底盤下結

構，輪子結構，氣壓結構，夾頭結構，升降結構，勾車 結

構以達此屆參賽穿越關卡之目的。設計出這樣的功能 在

競賽用意上主要是以簡單，迅速，靈活，準確為主， 並

以短時間到達終點為主要的方向做思考，所設計的機 器

人夾頭將以一次夾取三個回收物快速穿越關卡為主， 並

在夾取後可以在回收區內穩定的將台車拖往回收區， 並

將三個回收物迅速投置回收欄，一時可以節省時間、 另

外一方面我們用線控方式也可避免跟對手使用無線控

制時，遇到頻率相同操作被干擾的麻煩。設計完成後在

將結構方面分成三大部分：夾頭裝置、伸展裝置、升降 裝

置、勾車裝置。運用伸展裝置將三個回收物拉到定位

，在過第三關時再用升降來通過鴻溝。對我們而言，參 加

這次比賽是志在激發創意和落實製作，比賽則是要證 明

大家努力的成果，更重要的就是我們達到自我要求的 目

標。也藉由此次的競賽，成員們也能學習到以團隊方

式進行作業，分工合作的道理，以下是我們機器人成品

完成圖。
參賽感言

在製作機器人的這段時間中，從無到有，途中經歷

友情的磨合，意念的不和，都只是讓機器人能將其功能

發揮到最大，當初設計所有組員下了很多功夫，與專題

指導老師一起討論跟研究如何將機器人的重量跟大小控

制在限定範圍內，以及要如何將所有必要的作動機構都

安裝在機器人上，然後再作測試是否符合其要求，在製

作過程中一直在修改如何能夠更快速、更準確完成所有

關卡，要跑出最完美的紀錄，我們一度遇到瓶頸，修改 到

不知還有哪裡要改善，原因不是已經做好了再做改良

，而是很多想出來的機構做出來，裝在機器人身上作測

試往往不如預期，不過在組員的互相打氣跟勉勵下，當

然指導老師也提供了很多的幫助，讓我們走出那段瓶頸

時刻。比賽當天看見其他學校的機器人整理外觀及比賽

時的作動方式，深刻感覺到各所學校製作機器人都各有

特別的地方，也了解到每台機器人的優缺點及致勝關鍵

，參與了這屆機器人製作讓我們學習到很多經驗及知識
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，雖然製作途中很辛苦，但都讓我們受益良多。最後， 製

作機器人團隊合作跟分工合作是絕對需要的，大家一 起

完成並創造一項艱鉅的任務，還有更有意義的事就是

團隊合作的重要性。

感謝詞

在此特別感謝主辦單位ＴＤＫ和教育部舉辦機器創

思競賽，以及協辦單位明新科技大學的協辦，同時也感 謝

校內所有教授與教師的聲援、贊助。本文承蒙指導 老師

吳明勳老師熱心指導、訂正跟打氣，並由衷地感 謝老師

在這半年來在這次ＴＤＫ製作上諄諄教誨，給予 我們生活
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