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機器人簡介 

我們機器人的機構，主要是主要是利用氣壓瓶， 

利用氣壓瓶把機器人抬高以及夾去物品的機構， 

從第一關到最後一關都會使用到。 

我們希望利用氣壓的方式讓機器人可以最快 

之速度完成每關的任務當然還是輝需要一些小機 

構來輔助機器人，例如:平行桿機構、收線機構等。 

 

 

設計概念 

機構設計 

本機器人大致分為三大機構來詳細說明之: 

 

1. 底盤機構 

底盤是採用 19*19 厚度 2mm 所主成一個長方形之底 

盤，在底盤的周圍有 6個輪子其中有 4個輪子是有安裝 

氣壓瓶可以把將進 20 公斤以上的機器生起來，安裝在輪 

子的氣壓瓶有分兩種，安裝在中間部分的氣壓瓶寬大約是 

20mm 伸長量大約 200mm，則安裝後輪的氣壓瓶大小是寬 

大約 10mm 伸長量也是 200mm，主因是機器的重心大約在 

中輪及後輪之間。 

 

2. 夾取機構 

在夾取物品的部分是採用三隻口鋁分別安裝在左右最兩 

邊以及正中間，則左右兩邊會由馬達帶動可以把兩隻口鋁分別 



張開大約接近１８０度到最後一關的分類，利用平行桿機構可 

讓整個爪子機構整部分升高或下降以方便夾取物品，然而可讓 

平行桿機構上升或下降的主要關鍵是利用馬達跟鋼繩一起來帶動 

上升或下降以達到快速甲去回收物跟分類之目的。 

3. 機電系統部份 

機器人在機電控制的部分是採取用繼電器來控制馬達的 

電流大小以及往氣壓鋼內部輸入空氣的電磁閥來控制，利用 

繼電器把輸入馬達的電流大小來控制機器人的行走速度， 

而不會導致遙控者因機器人移動速度太快導致機器人失控， 

再者控制輸入空氣到氣壓缸電磁閥來控制進氣量的大小， 

而繼電器因控制電流的大小也不會把馬達跟電磁閥因電流 

太大把馬達跟電磁閥給燒壞，也不會電流太小而使機器沒有 

作動達到控制整台機器人之目的。 

參賽感言 

真的很感謝這次 TDK 文教基金會所舉辦的機器人比賽，經過這依次機人比賽讓我們學到許多我以前所

沒學過的知識以往自己都看到電視的機器人比賽，徹底了解製作機器人並不是我想的那麼簡單，從剛開始

的設計圖的規劃以及到後面的機器人製作都去詢問學長跟翻閱許許多多的書籍才把機器人的想法給完全定

下來，雖然在做機器人之中難免會遇到挫折跟隊友理念不合而產生爭執，但這些事情慢慢的藉由製作過程

中了解彼此達到目標一致性，雖然此次比賽在初賽就被刷掉了但藉由觀看其他學校的機器人來學習為何其

他學校的機器人如此的厲害詢問他們機器人的機構，把我們所學跟他們所學的接何在一起，此次機器人比

賽雖是輸掉但我們重中學習到許多寶貴的經驗感謝ＴＤＫ文教基金會所舉辦的這次的比賽。 


