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李志鴻 老師 

指導機器人設計與製作 

 

李信成 

抬機器人，電路配線，組裝機器人 

 

林書緯 

組員: 抬機器人，對外發言者，一起建造機器人 



 

黃國成 

擔任操控手,拿工具箱,一起製造機器人，練習過

數百次的比賽場地，最快時間 30 秒完成所有動

作 

 機器人特色 

   走路相當迅速,升降機構快速,手臂舉起穩定, 我們機器人的特色，就

是以輕巧 轉彎的靈活度高,機器人的耐撞度高每一個關卡都有共通性,以

最簡單的機構達到我們的目的,外觀將會以機器人瓦力來打造。 

  

 概說 

   根據第十二屆創思設計與製作競賽的主題及規則，規劃出下列之設

計目標：（1）變形靈活、迅速。（2）最短時間完成任務。（3）車體具有

一定的強度。 這一次搖控組的競賽主題，機器人很容易因為在下橋時一

個不注意不及小心而摔壞，造成機器人之變形、損壞，而影響比賽的成

敗，所以本組特地在機器人結構上去做補強，首先在結構上選用強度較

強且較輕的鋁材來架構，大多都以 19mm*19mm*2mm 厚之方型口鋁、

19mm *19mm *3mm 厚之 L 型鋁板、16mm*16mm*1mm 厚之方型口鋁為

主和 5MM 的鋁板來做結構，而機械結構上的每個固定點都以 M3、M4

內六角螺絲及防滑尼帽固定。 變形機構也是另一項重點，本組設計之變

形手臂所設計方向是以快速、簡單的機構為主。所以設計出一組類似蹺

蹺板原理的手臂再加以改良，使變形的速度迅速而有效的達成變型目

的。 

  

 機構 

   升降機構是以兩片 2mm 厚鋁板利用數位铣床定位鑽孔，並且在鋁板

孔位放入培林對鎖，再將鋁板固定，接著在雙滑軌中放入『伸縮腳』<如

圖四>，使得伸縮腳得以上下滑動。本組的變形手臂顧名思義就是利用蹺

蹺板原理來設計這個機構，此手臂是以一個培林座兩個培林加上一支主

軸支撐手臂中心，在兩手臂的一端加上一支方口鋁和馬達直驅就可以完

成此機構的結構部份，另外在動力方面，本組一樣利用兩手臂上的方口

鋁另一端鑽孔上鋼索，然後在機器人主體上裝上滑輪和一顆直流馬達來

驅動手臂，就完成了手臂機構。 

  



 底盤 

   使用鏈條時，首先注意鏈條長度與鏈輪配合的鬆緊配合，否則會產

生噪音，機器人行走時也會不順暢。 輪軸的加工也是需要精準度，如果

稍微有偏心那車子行走起來可能就會偏向。前輪也要在製作培林座來放

置輪 

  

 控制 

   一開始要先了解所有機電控制部分，並去探討機電控制所需的電路

圖，再與指導老師商量所需要的零件來搭配整個電路，而後開始畫電路

佈線圖，並一一去佈線，當這些步驟都完成時，我們才開始焊接電路，

而每完成電路中某一部分電路時，就一一測試電路功能是否正確，若有

問題必須要馬上檢查出來進行修改，若一個電路焊接完成並測試正確的

話，接著就繼續焊接下一個電路直至完成所有的電路。 

  

 機電 

   我們利用排線當訊號線，以利於減輕重量,排線由控制盒拉到繼電

器，再由較粗的電線牽到馬達,這樣電線也比較整齊好整理,配線上也明瞭

許多，更換作業也快速,唯一得缺點，就是接線的人很累。 

  

 參賽心得 

         為了參加 TDK 文教基金會所舉辦的比賽，我們必須打進校內賽的前

四名，所以這暑假過的超充實的，經過了一番努力，校內賽讓我們如願

的取的參加 TDK 比賽的資格(以校內第一名的成績)。取得資格後我們機

器人便加以改進缺點，所以做了另外一台機器出來，但是第二台的性能

不如預期，在經過幾天的討論，最後把第一台和第二台的優點延用到第

三台身上，也完成了最終機器人。 在這次製作機器人的過程中，深深的

體驗到「幻想是美好的，現實是殘酷的。」道理，從構想到成品，都必

須是自己所想的及自己動手做，和想像的相差剩遠，所以難免有些小瑕

疵，為了改進這些瑕疵，我們必須詢問學長及翻閱想關書籍來改進，在

詢問及翻閱書籍的途中，我們能力有向上提升的趨勢，雖然在製作過程

中很辛苦，但是能提升自我能力所以是值得的。 很感謝這次 TDK 文教

基金會所舉辦的比賽，讓我了解自己的程度到哪了，儘管以前能力不佳

的地方，在製作機器人的同時也提升了不少這部份的知識，不僅了解了

更多，在人際關係上以及人與人溝通方面都大大提升，經過這次的磨練

我們吸收了很多很多寶貴的經驗。 

 


