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製、車體組裝協助 

 機器人特色 

   機器人從開始規劃到完成，車體都跟鏟裝機俗稱山貓相似度極高， 

由於山貓在小型工地及進出狹小處都能靈活展現身手，可推可鏟可裝且

操作靈活機動效率高，充份展現有如機動有效率的掠食動物，因此把機

器人命名為山貓， 讓機器人能與山貓一樣在有限的空間內能夠行動敏捷

及靈活，再依這次資源回收的題目，將原先山貓前端鏟土的鏟子改變成

夾子的形狀，來做資源回收並可以做分類！ 

  

 概說 

   按照第十三屆創思設計與製作競賽的規則，車身的體積與重量都必

須考慮進去，經過討論， 我們決定設計機器人以簡單的機構進行，一來

維修方便，二來操作簡單且不易出錯，而機器人的速度及穩定性將是勝

利的關鍵。我們的機器人總共分為三個部份： 行走機構、夾取機構、升

降機構，讓此三種機構相輔相成，致使過關速度更加迅速；為此，我們

將機器人從第一代改良到第三代，經過不斷地修改，才達到最完美的境

界。 

  

 機構 

   ◎行走方式 

  機器人在初期構想時，原先考慮用六隻腳來過關卡，但由於在跨越

障礙時，動作太過於瑣碎， 時間也會拉長很多，因此改為四隻腳的構想

(圖 5 第一代) (圖 6 第三代)。 



 

 

(圖 5 第一代) (圖 6 第三代) 

   ◎升降裝置 

  升降的方式有很多種，原先在收集資料時有考慮用氣壓鋼以及自製

齒條， 但由於氣壓鋼需打氣、重量過重及升降只能升到定點等缺點，最

後決定用自製齒條。自製齒條使用的材料為方行鋁，方型鋁材料較輕且

替換方便， 製作方法為再方型鋁側邊鑽 5mm 的洞，洞距為 9.42mm 搭配

齒輪呈現升降效果。因車窗馬達為渦桿渦輪，故在上升下降時非常有

力，所以利用車窗馬達來配合鏈輪傳動至軸心， 再由軸心配合齒輪帶動

齒條，齒輪在方形鋁齒洞上做上升下降的動作達到升降效果(7)；車窗馬

達在驅動時由於只有一邊在支撐軸心， 因此我們多加裝馬達保護軸來避

免軸心歪掉或偏移(圖 8)。 

 

 

(圖 7) (圖 8) 

   ◎夾取機構 

  配合回收物的外徑與擺放位子，在設計夾子時就為每個回收物量身

訂做一個專屬的夾子， 因應不同的回收物來決定夾子的大小、寬度及高

度，故在製作時非常的繁瑣，為了節省經費，第一代材料都是利用廢材

來規劃(圖 9)，在測試完成後， 另製作一組材料規格相同的夾子並增加



止滑墊於塑膠管內側加強夾取強度(圖 10)，也可達到減重的目的以及美

觀。 

  

(圖 9) (圖 10) 

  

 底盤 

   ◎基本架構 1(上機構) 

  原先設計的基本架構為寬大於長(圖 1)，則目的是為了夾推車走，但

在製作過程中， 我們發現在架構上會有過寬的情形以及在過關卡時會出

現重心偏移的問題，故放棄夾推車走的構想，改良為長大於寬(圖 2)並解

決了重心偏移問題。 

 
 

(圖 1 第一代上機構) (圖 2 第三代上機構) 

   ◎基本架構 2(下機構) 

  基本架構 2 與基本架構 1 為互相搭配，原先在設計上機構時寬大於

長， 故下機構相對也寬大於長，另外我們還在機構前端設計了斜度(圖

3)其目的是為了攀爬關卡一及關卡三，但在構想時未考慮到重心問題， 

以致於製作完成時攀爬不上關卡。再重新構想後，我們將原有的斜度改

掉，改成與地面貼齊，在尺寸方面也與上機構作配合變為長大於寬(圖



4)， 則下機構也變得更穩固。我們還在下機構前端部分增加輔助輪，讓

在過關卡能夠更加順暢。 

  

(圖 3 第一代下機構) (圖 4 第三代下機構) 

  

 機電控制 

   控制箱的按鈕皆使用三段式的回歸開關(14)，全部接上 24 伏特來做

控制， 另外配一個 6 伏特的電池與 24 伏特串聯外加繼電器與兩段式開

關搭配，作為 30 伏特和 24 伏特切換用(如圖 15)，而回歸開關的優點是

有自動回歸功能， 故不必多加電源開關與馬達保護電路。 

 

 

(圖 14) (圖 15) 

  

 參賽心得 

         在學期初，我們全組組員一起參與競賽研習營， 了解關於競賽詳細內

容；之後不斷地假設與構思該如何來做機構設計，以便研究出最簡易的



過關方式； 而在製作過程中，常會遇到非本科系的專業問題(車床、銑

床...等)，需要比別人多花一倍時間去思考解決。 

         從一開始過關構想、機構設計、3D 圖、材料購買、零件加工、機構組

裝到測試修改， 我們運用自己本科系所學到的知識以及透過網路資源和

學長們的經驗，去努力克服所有的難關；而直到比賽這天，看見別隊的

機器人成品， 才知道“人外有人，天外有天”這句話！他們採用了我們

當初完全沒想過的最迅速之過關方式，如果還有下次機會，我們一定會

在努力改進！ 

         雖然沒有得名，不過在這場比賽中學到許多東西， 說不定在未來職場

上會實際用到；而透過這次 TDK 競賽，大家都能有所成長！ 

 


