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機器人簡介 

科幻小說家以撒·艾西莫夫在小說《我，機器人》中訂

立的「機器人三定律」，程序上規定所有機器人必須遵守：

第一法則：機器人不得傷害人類，或坐視人類受到傷害；

第二法則：在不違背第一法則的前提下，機器人必須服從

人類的命令；第三法則：在不違背第一及第二法則的前提

下，機器人必須保護自己。這「機器人三定律」起源於人

類對陌生事務的不安全感。也可能肇因於「機器人」此一

「人」字所帶來的困惑。 

但事實上，目前「機器人」的發展仍處於「機器」等

級，對人類而言尚不具威脅性。即使增加感測器及程式辨

識的「智慧型機器人」仍難以擺脫此一窠臼。因為他們尚

無自主性，也無法進行獨立思考。 

現今，機器人被廣泛運用在工廠的自動化生產線，可

代替人類在髒亂的環境從事危險、粗重及重複性的工作。

其他應用領域尚包括：建築業、石油鑽探、礦石開採、太

空探索、水下探索、毒害物質清理、搜救、醫學、軍事領

域等。 

 

設計概念 

由於移動底盤(圖一)是歷年競賽所必備的基本結構。

所以我們就從此處開始構思及發展設計理念。此移動底盤

採後輪推動，且是以左右速度差異的方式改變方向。 

而根據此次競賽的規則，我們打算將機器人的高度減

到足以從第一關卡下方穿越過去。故機械臂將採用四連桿

結構。開始在預備區時，機械臂是挺立。在闖入第一關卡

時，則下壓伸直。此機構又可用來夾取並擺放物品於垃圾

桶。而台車則以機器人本體推擠闖關。至於階梯攀爬則在

前方設置兩根弧形連桿作為攀爬機構，而後方也有小連桿

頂起機構。然後運用四連桿機械臂及弧形連桿合力穿越鴻

溝。 

 
圖一 移動底盤 

 

機構設計 

 
圖二 機構整體 

 

圖二為機構實體，其中機械臂是採用四連桿機構，由

四支連桿及四個運動結組成。其中一桿固定，運動結中常
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用的形式為旋轉結，各結之轉軸皆應相互平行，才能具備

一可動度。考慮安裝及拆卸的便利性，馬達並未直接與旋

轉結耦合，而是透過鏈條帶動。 

 

 
圖三 原夾爪機構 

 

在夾爪方面，一開始是用單一夾爪(圖三)來夾取寶特

瓶。因為用單一夾爪夾取時，夾不住保特瓶，才改用為圖

四的夾爪。此夾爪(圖四)則是採用壓克力所做成，往兩側

旋轉夾持。如果每次僅夾持單一物品，則必需分三次搬運。

為了節省時間，故讓夾爪可夾持兩個物品，這樣可減少一

次的搬運。 

 
  圖四 改良後之夾爪機構 

 

夾取物品時需調整四連桿機構並挪動底盤，圖五顯示

測試夾取寶特瓶的狀況。如果要保持夾持狀態最好是加上

彈簧或橡膠筋，否則要持續供電給馬達。但為求簡易，我

們僅增加夾爪表面粗糙度，並調緊轉軸，使其達到一定的

保持力。 

前面弧形連桿，可轉 180 度以便能推動台車。當要攀

爬台階，則將弧形連桿轉動 270 度，再配合後輪驅動力的

推擠上台階。 

 

  圖五 夾取測試 

 

機電控制 

  直流馬達的構造包含轉子和定子，轉子為可旋轉的部

份，定子為固定不動的部份，提供周圍的磁場。電動機的

原理和發電機的原理非常相似，概略地說發電機以水力、

火力或其他力量來轉動在磁場中的導線（轉子），因而在導

線產生電動勢（電壓），而電動機則由外界提供一電源通過

轉子或定子，使產生磁力相互作用而旋轉。直流發電機和

直流馬達構造相同動作原理相反。 

在選擇電池方面，我們一開始是使用鉛酸蓄電池來提

供機器人所需的用電，後來選擇用鋰電池來供電，以減輕

重量。 

圖六 控制電路 

控制電路的原理非常簡單，只需更改供電的極性就可

改變直流馬達的轉動方向。所以利用雙投三極掀動開關，

將馬達及電池接續成如圖六的狀況即可達成正逆轉及停止

的基本功能。 

 

圖七   控制盒外觀 
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機器人成品 

 

 

圖八   機器人成品陳列於參賽會場 

 

 

參賽感言 

這次的比賽，真的是抱著學習的心態。我們幾個人都

是第一次的接觸。一開始按照關卡去想，去設計機器人，

只有想像的設計圖，而想像的東西拿到其他關遇到難題，

只能說放棄。就這樣天馬行空也不知道要從哪裡開始做

起。老師跟我們說，不需要想太困難的機構。簡單就好，

想越多越做不出來。最重要的就是，直接動手去做，這樣

才可以知道哪邊需要改進、改善。過程中有經驗豐富的學

長帶我們一起做，最後做出了這台機器人。在比賽開始前，

我們的想法就是只要順順利利穩穩的過就行了。 

比賽當天看到其他學校的機器人，從他們的機器人裡

看出來，他們的想法還有創意，真的是非常有趣、非常好

玩，都讓我大開眼界。每個學校真的都很厲害，看到比賽

的過程，都會熱血沸騰，利用氣壓機構伸展，氣壓夾取等

等的設計，還有一些很聰明的過關設計，都很讓我佩服。

為什麼他們可以想到這樣的方法。這次讓我有學習到就是

比賽時的臨場反應，在比賽時一定會遇到很多突發的狀

況，像是機器停了，有可能馬達燒掉了，電線斷掉了，機

構的部分斷掉了，這些都要在短時間裡，馬上去做修正。

因為比賽的時間不會因此而停下來，真的是學習到很多平

常不可能會看到的事物，讓我上了寶貴的一課。 

 

 

感謝詞 

 

感謝指導單位:教育部技職司；感謝主辦單位:明新科

技大學；感謝贊助單位:TDK財團法人 TDK 文教基金會，讓

我們有榮幸參加第 13 屆全國大專院校創思設計與製作競

賽；感謝我們的專題老師黃敏昌黃的指導；感謝學長的帶

領，沒有你的帶領我們似乎是一盤散沙毫無方向的前進；

最後在感謝我的隊友們，沒你們的意見、犧牲暑假的時間，

這台機器人是不可能完成的。其實要感謝的人很多，今日

的喜悅能和曾經幫忙過我們的人一起分享，當然還要感謝

我們自己並對著我們說「成品出來了」，我們辛苦 3個禮拜

的時間它終於出來了。 

 

參考文獻 

 

[1]伺服馬達雜誌 Servo Magazine - July 2009. 

[2] 吳明勳，《機構學》(第二版) 第 5 章 連桿

機構 。台灣：全華科技 2009。 

[3] 吳明勳，《機構學》(第二版) 第 8 章 齒輪

機構。台灣：全華科技 2009。 

[4] 恰配克，《羅索姆的萬能機器人》。 捷克 

1920。 

[5] 機器人。維基百科，自由的百科全書。 

 

 

 
 
 


