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機器人簡介 

機器人採用多種機構結合解決各種阻礙，也使用了磁

鐵原理處理垃圾回收的問題，移動部份以抓地力強的履帶

為主並搭配調整高度的車輪作為組合，整體上以最快速度

搭配最高效率來完成全程比賽 

 

設計概念 

  本組的機器人以最少機構之作動及最短路徑作為設計

考量，並採用連動原理減輕車手操控的負擔。 

 

機構設計 

1.走路裝置 

    基於《跨越鴻溝迎接未來》的部分為考量，故行走方

式採用兩條 TRK-01 硬質合成橡膠履帶，單條履帶之長度約

兩公尺長〈如圖一〉，履帶強度負荷可承載 30 公斤，此負

載即可承受機器人本體之重量，在《跨越鴻溝迎接未來》

基於上階梯的考量，故給個角度使前頭的履帶高度恰高於

階梯的高度〈如圖二〉，但為了減少履帶磨損的情況，兩

條履帶內側安裝四個直徑 55 公分的輪子，如圖三所示，使

車身底盤提高數釐米，減少機器人本體對地面的抓地力 

，使之與地面之摩擦力減少使行走速度更佳快速。 

 

 

〈圖一〉 

 
〈圖二〉 

 

〈圖三〉 
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2.快速夾取、放置裝置 

  寶特瓶夾取方式是以彈簧及鋼線的配合方式作動，夾

爪的開合則是由馬達帶動收線器來進行閉合的動作，當馬

達作動時，收線器轉動促使夾爪張開並由彈簧來保持夾爪

的緊度〈如圖四〉。 

 
〈圖四〉 

  基於電池和鐵罐一開始放置的位置及每個垃圾桶的距

離考量，設計了長短手臂並以馬達帶動手臂的開合，使之

拿取時距離恰好符合電池及鐵罐一開始的擺放位置，張開

正位於垃圾桶的中心，並減少操控手的負擔，由於電池和

鐵罐正好是鐵製品，所以拿取這兩樣回收物時由磁鐵吸取

最為迅速，既不用精準對焦更不用控制夾取，並配合伺服

機轉動轉盤上的鋁片〈如圖五〉，使鋁片產生撥的動作來完

成放的動作。 

 

〈圖五〉 

 

 

３.拉推車裝置 

  此機構與平行桿同步動作，以拉的方式來完成過關動

作，由於內部藉由壓縮彈簧之保持，啟動前彈簧屬於壓縮

狀態，當平行桿上升時，鋼線放鬆，少了壓的力量使彈簧

有了空間而使此裝置產生伸出的動作〈如圖六〉。 

 

〈圖六〉 

4.平行桿 

   平行桿是針對垃圾桶之高度來設計的，以螺旋桿帶動

鋁桿使之上升或下降〈如圖七〉，當螺旋桿順轉時，鋁桿會

跟著螺桿向前而使平行桿上升〈如圖八〉，缺點在於平行桿

上升所需力道極大，雖然螺旋桿產生的扭力足以推動鋁桿 

，當裝置時沒有配合好，則螺旋桿產生斷裂的危險度也相

對提高，故裝置時須精密配合。 

 

〈圖七〉 
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〈圖八〉 

5.機體加長機構 

  機器人的前後各加裝一對可伸長的實心鋁條，目的是

防止車體掉落鴻溝，前面的對桿加裝 PE 輪，方便機器人

前進時避免前桿插入對岸牆上，後面的對桿則是加裝護套 

，減少機起尾部重量對地面產生的摩擦力，基礎上機器人

長度恰好接近鴻溝的長度，甚至可以用機器人填平鴻溝，

前後加裝的對桿就是針對這個問題做處理，伸展的方式則

是利用拉伸彈簧之特性設計，以前桿為列，彈簧一端裝在

機器人前端，另一端裝在鋁條的尾端(沒有 PE 輪那端)，

初始把長桿收進機器人裡面並裝上插銷，此時彈簧是被拉

長的，當插銷拔掉時，彈簧即因恢復之特性使長桿伸出去，

達成自動伸長效果〈如圖八〉。 

 

〈圖八〉 

機電控制 

  我們利用排線當訊號線，利於減輕重量，更使車手輕

鬆操控，排線由控制盒拉到繼電器，再由較粗的電線連到

馬達，使電線比較整齊也好整理，在配線上也明瞭許多，

更換作業也更加快速，但唯一的缺點，就是接線的人很累。 

 

機器人成品 

 

 
 

參賽感言 

第一次參加機器人比賽真的很開心，也很感謝系主任

及學校老師的支持與關心，尤其是特別感謝學長們抽空來

指導我們，藉由這次的比賽使我們學到了很多很寶貴的知

識，也更加的有興趣想繼續專研，而且也體會到比賽時的

樂趣，經驗真的是很寶貴，雖然這次沒有達到大家期許的

目標，但「天下無難事只怕有心人」，只要繼續加把勁相信

明年一定可以恢復以往的成績，好好的努力為下一屆做好

準備，相信這次只要提早做準備一定可以解決機構上及人

為上的疏失，正所謂「鐵杵能磨成繡花針」呀！在本次的

製作過程中，深刻的了解到隊友的選擇真的是非常的重要 

，經由參加這次 TDK 盃全國大專院校創思設計與製作競賽 

，讓大家充分發揮各自的專長，也讓我了解到有時想像中

的跟做出來的還是會有些微的差異，更在製作過程中經由

互相的討論來相互學習更增進彼此間的默契，如此的討論

不管是對現在還是對以後都是很有幫助的，並藉由討論讓

組員們更加的團結也更加的有默契更加的了解到每個人的

個性及特色，而且有討論才能得知你是否有動腦，雖然在

討論的過程當中難免會有些小爭執，而大家也因為爭執而

鬧的不愉快，但也因為爭執而讓整組的關係更加的融洽也

讓團隊的合作更加的有默契，能參與這次 TDK 文教基金會

所舉辦的比賽真的是獲益良多，也很高興。 
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