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自動組(遙控組) : 隊名 及 機器人名  (中文：楷書，字型大小 14 點) 

 

指導老師：吳敏光 老師 

參賽同學：陳一靈 徐銘鍵 林傳堯 

南台科技大學 機械系自動化控制組 

 

  

    

機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

本次競賽的主題主要分跨欄、走獨木橋、舉重、撿球、

投擲五個項目，為了同時具備這些功能機器人的變形是必

須的，而本組採用氣壓缸升降的方式來做跨欄與舉重的項

目，獨木橋的部份則是在底盤下方裝置護欄以防止機器人

出軌，並將機器人車體左右重量平均分配達成平衡，接著

在機器人後方裝置一個撿球軌道，先將球撈進軌道裡再將

軌道舉起讓球滑進車體中來完成檢球的動作，最後在球滑

進車體的地方裝置飛輪機構將球射出來完成投擲網球的動

作。 

車體主要分為四個部份，可以完成跨欄與走獨木橋的

車子本體、舉重機構、撿球機構與飛輪機構，車體的部份

將輪子分為四段，讓機器人將第一腳至第四腳輪流的舉

起、放下來完成跨欄的動作，而第三腳製作成單腳並將其

至於車子中央，舉起時可作為行走獨木橋用的主動輪，舉

重機構未了配合高度不得超過１Ｍ的限制，所以我們以兩

支行程 60CM 的無桿缸以接力的方式來將重物舉至定位，最

後將檢球軌道放進球池中將球框在軌道內再以撿球軌道前

端的撈球機構將球撈至軌道中，最後再將檢球軌道舉起讓

球滾進飛輪機構中將球射出來完成所有關卡。 

 

設計概念設計概念設計概念設計概念    

為了要不讓機器人上的機構過於複雜，好讓機器人以

最簡單的方式完成競賽項目，因此我們將這次競賽的項目

分成五個部份來討論。先分別設計出能完成其中一項關卡

的單一機構，最後再將所有的機構統整並加以組合來完成

我們的機器人，以達成所要目的。 

首先決定好用氣壓缸做為動力源來完成各個關卡，因

為車子所需要做的動作很多，為了減少氣瓶的耗氣量所以

將車子底盤高度定在 40CM 以上，如此一來跨欄時只需舉起

輪子不需要舉起車體本身以減少氣瓶的耗氣量。 

首先將能夠完成跨欄與走獨木橋的車體製作完成，再

將舉重、檢球軌道、飛輪機構、電池與氣瓶等裝置在車體

上，並將重量平均分配在車體左右兩側以達到車體平衡。 

 

 

圖 1：尚未裝置其它機構的車子本體。(底盤與 4 組腳) 

 

 

機構設計機構設計機構設計機構設計    

首先將機器人分為車體、舉重、檢球、投球等四個部

份進行加工。 

（1）車體： 

首先我們採用 L 型角鋁製成車子的底盤，再將 4 組腳

平均分配於底盤兩側和中央，因為考慮加工的方便性和事

後車體上其它機構的裝置所以選用角鋁做為底盤的框架，

並在底盤中央裝置方鋁來增加結構強度。 

車體上的第 3、4 腳為裝置馬達的主動輪，首先以鋁材
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固定馬達與製作支撐車體的腳，最後在底盤旁裝置滑塊包

覆住 3、4 腳使它能做伸縮的動作並且穩定車身。而第 1、

2腳因為只裝置萬象輪比較輕，因此以踢出和收回的方式

來完成舉輪子的動作，如此一來可以用較小的氣壓缸以減

少耗氣量也可簡化機構。 

 

 

圖 2：以角鋁組裝的底盤 

 

 

圖 3：底盤中央裝置的方鋁(增強結構和裝置其它機構用) 

 

 

圖 4：2 腳機構圖(收回、踢出) 

 

（2）舉重機構： 

在車體前端裝置 2 支無桿缸以接力的方式做動，先將

一支無桿缸裝在車體上，另一支氣缸則裝置在第一支無桿

缸上，由於車體高度限制為 1M，因此一開始要先將整個機

構躺下，比賽開始時再立起來，因此將整個舉重機構以方

鋁延伸至兩端，再裝上軸、軸承等機構作滑動和裝置放置

槓鈴的溝槽。 

 

圖 5：舉重 

 

圖 6：舉重兩旁機構  

 

（3）檢球機構： 

首先製作一個可容納網球的軌道，將軌道前端的底部

截掉讓網球可放入，如圖八。球進入軌道之後，將末端的

擋板拉回讓球至於軌道中，如圖九。最後將軌道距起讓球

滑入飛輪機構中。 

 

圖 7：末端的空間剛好可讓球進入 

 

圖 8：擋板收起時 

（4）飛輪機構： 
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運用一般坊間常見的發球機構來製作出我們的飛輪機

構，一邊的輪子用馬達直接驅動，另一邊的輪子用齒型皮

帶作為傳動，最後在以齒輪改變另一倫的轉動方向，讓兩

個輪子以反方向旋轉，當球至於兩個輪子之間時會受到兩

個輪子的擠壓而將球彈射出去。 

 

圖 9：飛輪機構實體圖 

 

機電控制機電控制機電控制機電控制    

本組機器人是以有線遙控的方式來進行操作，主要的

動力源分為馬達與氣壓缸兩部份，馬達的部份是直接以開

關控制其動作與正逆轉，而氣壓缸的部份除裝置開關外，

還須加裝電磁閥來控制氣壓元件的進氣與排氣。最後在車

體的末端固定一個端子台，將車子本體上的線會整完畢後

再傳到控制盒用開關控制。 

 

圖 10：電磁閥與端子台 

 

圖 11：機器人的控制盒 

機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品    

最後將所有的機構組裝完畢後車體就完成了， 

 

圖 13：出發前準備狀態 

 

 

圖 14：舉重機構立起&前腳放下 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    
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第一次參加 TDK 比賽讓我們有了很多很好的經驗，從

一開始的初步設計、繪製設計圖、加工、組裝、測試與修

改等等，經過一連串繁複的過程才知道原來要把腦中構想

給實體化不是一件那麼容易的事，雖然設計圖完成了，但

加工組裝的工作卻不像畫設計圖那麼容易，當加工全部完

成開始測試之後才發現問題一堆，製作出來的東西並沒有

想像中的那麼完美，必須經過一再的修改才能夠完成。 

「工欲善其事必先利其器」，從一開始的設計,一直到

車體設計完的這段時間,在製作過程當中有許多的加工都

必須去學校的工廠去做，完成後又必須在實驗室不斷的改

良車體,直到車體完成後,才發現這些辛苦都是值得的。雖

然我們比賽沒有得到名次,但經過這次的比賽讓我們了解

到團隊合作、分工的重要性,這次比賽看到很多參賽隊伍各

種五花八門的設計,也真是讓我們大開眼界。 

 

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    

感謝教育部及TDK文教基金會所舉辦的『創思設計與 

製作競賽』，讓我們有機會參加如此有意義的比賽，因為

是第一次去校外比賽難免有些緊張，不過這些都是很寶貴

的經驗，在機器人的製作過程中讓我接觸到很多以前不知

道的新事物，也了解到團隊合作與分工的重要性，除了從

老師那裡學到許多機器人方面的事，也感謝許多同學的幫

忙，這次的比賽雖然沒有的名，但這段時間的努力讓我成

長不少。 
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