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機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

第十二屆的題目是世界運動會，其中又分為跨

欄、平衡木、槓鈴舉重、球池取球、拋擲銅鑼等項

目。經過本組的討論，我們決定設計機器人的目標

朝簡單的機構進行，因為這次的題目經過我們組員

分析，發現到「速度」及「穩定性」將是最大的關

鍵，因此用最簡單的機構來完成動作，一來維修方

便，二來操作簡單，不易出錯。 

 

設計概念設計概念設計概念設計概念    

歷年參賽隊伍常常發生比賽時無法正常動作。

只要機器人能夠在比賽時正常的動作，獲得勝利的

機會就相對提高。因此，我們在製作時，將以「最

簡單的機構，發揮最大的效能」當作製作的精神與

理念。當機身製作完成時，由每位隊員輪流去操作，

更加了解機身的操作特性。進而找出改進的空間，

來完成機器人製作。  

 

機構設計機構設計機構設計機構設計    

本機器機構分為六項 

(1) 主體機構：本機器人是用 300 轉的直流馬達，外面

加掛車輪來驅動，我們的車輪是用娃娃車的車輪，

並在外層黏上腳踏車的橡膠胎皮，因為娃娃車的車

輪較大與地接觸面積較大，摩擦力較高。黏上胎皮

也是為了增加摩擦力，避免打滑。機身整體骨架是

用方鋁(20mm*20mm*2mm)，這種鋁材質量輕且不易變

形，加工很方便。 

(2) 跨欄機構：我們跨欄的機構使用最簡單的上升下降

來完成。機器人本身共有三組腳，跨欄時由前中後

的順序依序上升下降，來完成跨欄。為了完成上升

下降的動作，我們的腳是由白鐵管上面焊上鏈條，

再由馬達帶動齒輪，和鏈條咬合達到上升及下降的

動作。 

 

圖一：腳上升時之情形   

 

圖二：齒輪及鏈條咬合架構圖 

(3) 平衡木機構：我們將馬達直接由鐵心貫穿焊死，並

於鐵心上固定兩個導輪。車身前後各有一組，這樣

馬達轉動時就可帶動鐵心上的導輪，來達到攀爬平

衡木的動作。我們的導輪設計就像火車的輪子，可

以行走在特定的軌道上不會偏離軌道，最後並在導

輪上面黏上一層胎皮，增加摩擦力。 
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圖三：攀爬平衡木機構 

(4) 舉重機構：舉重機構是使用槓桿原理。首先用鋁做

成一個支架，並於支架前方設兩個掛鉤以利勾起槓

鈴，最後再將鋼索固定於支架上，再於機身前方設

一個支點，由馬達轉動來捲及放鋼索，完成將槓鈴

舉起的動作。 

 

                圖四：槓鈴舉起重物             

 

圖五：捲鋼索之馬達 

(5) 取球機構：取球機構是由兩支湯匙分別固定於鋁上

面，其中一支湯匙固定於較長的鋁，另外一支湯匙

固定於較短的鋁。在將兩支鋁尾端打洞並用螺絲穿

過，讓他們可以有初步夾取的動作。接著再於兩支

湯匙前方各鑽兩個洞以便讓橡皮筋固定於兩支湯匙

上，讓湯匙有拉力可以夾取網球。最後再將短的湯

匙連接一條短的鋼索到馬達，當馬達通電將鋼所捲

起，夾子是呈現張開的動作，馬達斷電時鋼索會因

為湯匙中間的橡皮筋之拉力自動回復，在回復的這

個動作就可以把網球給夾住，以完成取球。 

 

 

圖六：取球機構張開圖 

 

圖七：取球機構夾球圖 

(6) 射球機構：射球機構是用馬達高速旋轉將網球擠壓

射出。首先先將馬達固定，並設置一個砲管，這樣

網球才可以穩定的擠壓射出。 



TDK 盃第 12 屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 

2008 年 10 月 17 日至 2008 年 10 月 19 日                           臺灣‧高雄   正修科技大學 

 

 

3 

 

圖八：射球機構，球由右到左最後擠壓射出 

 

機電控制機電控制機電控制機電控制    

這次的題目因每個關卡的速度需求不同，所以我們特

地設置了 12v、24v、36v 三種電壓的切換開關，不同的關

卡可以使用不同的電壓去執行。例如：第一關的跨欄在腳

上升時前進就用 12v，這樣才不會因速度過快失去平衡。

第二關平衡木通過時為了爭取時間，所以用 36v。第三關

將槓鈴舉起時使用 24v，當要將槓鈴放置於台座上時，就

切換成 12v，才不會一下子速度太快讓槓鈴掉落。我們的

遙控器是用保鮮盒去切割，讓開關可以剛好卡在上面。控

制線則是用了數條 1.8 米的電線，因為這次題目場地的設

計，控制線不用太長。 

 

 

圖九：控制盒 

 

    

圖十：線路配置 

 

機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品    

    

圖十一：機器人全體展開圖(一) 

    
圖十二：機器人全體展開圖(二) 
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參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    

這次的比賽雖然沒有得獎，但我們還是覺得很欣慰。

因為努力了這麼久，能夠看到自己的機器人在比賽場上完

整的跑完全程，有些隊伍連動都沒辦法動，而我們看到自

己做的每一個機構順利的完成關卡並擊敗對手，最後也成

功的殺進了決賽，算是達成了一開始設定的初步目標。在

這次比賽當中，我們也學到了好多東西，例如：機構的設

計、線路的配置、各種零件的應用等…，雖然這次的比賽

就這樣落幕了，不過我們會把我們這半年來學到的東西，

傳承給學弟，『薪火相傳、一代傳一代』希望學弟能夠在未

來的比賽得到好成績！ 

 

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    

首先要感謝TDK文教基金會，這12年來不斷的贊助『全

國大專院校創思設計與製作競賽』讓我們技職體系的學

生，能夠將所學到的技能，藉由這個比賽展現出來，證明

我們也有不輸國立大學的能力。再來要感謝正修科技大

學，他們精心準備這次的比賽，讓我們能夠在這麼舒適的

環境下比賽，不論是軟硬體都是在水準之上！最後要感謝

學校對我們的支持，以及指導老師的協助，讓我們能夠在

無後顧之憂的情況下勇往直前。雖然沒有得到獎項，不過

我們扎扎實實的學到了關於機器人的各項知識，相信對我

們的未來不論是繼續升學或是在職場上，都會有很大的幫

助！ 
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