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遙控組 : 隊名：南榮機械 C  機器人名：瘋狂輪胎 

指導老師：胡聰智 

參賽同學：涂孟軒 謝攄潍 吳群祥 

南榮技術學院 機械系 

 

機器人簡介 

    根據第十二屆創思設計與製作競賽的主題及規則， 而 

規劃出下列之設計目標：（1）快速且穩定地跨越過柵欄（2）

能順利將槓鈴舉起，不易掉落（3）擊球時能準確地擊中。 

    這一次的競賽主題，其任務為先至《欄架跨越》跨越

低欄，攀登《平衡木橋》沿著前進，經《槓鈴舉重》挺舉

槓鈴，再至《赤道球池》擷球後拋擲《北極銅鑼》，當鑼

聲響起即達成「世界運動會」之任務。此次競賽速度與穩

定度可說是關鍵點，在機構的設計，因應承受大負載，本

體骨架採用角鋁(25mm*25mm*2mm)此鋁料具重量輕，不易變

形，加工方便。 

 

設計概念 

在機器人的機構上儘可能的簡單，就可完成關卡。 

   經過本組的討論，設計目標朝向1.機構簡單就可達到 

目的 2.機器輕量化 3.機器穩定度提升。 

 

機構設計 

(1)  底盤部分：由厚度2mm 的L 型角鋁，組成660mm X 

     460mmX150mm 的長方體。圖 1 

   圖(1) 

(3)  動力部份：移動方面是以四輪驅動進行移動，並 

     採用 24 伏特，240rpm 的直流馬達。圖 2 

圖(2) 

(3)  升降機構：在型鋁上自製齒距9.42mm齒條的原因在  

     於，自製的齒條使用型鋁較輕，可使其當機體的主要 

     腳架，並且在比賽如有需要可以快速替換，齒條製作 

     方法為：在型鋁上的側邊鑚上齒洞，使其與鏈輪配 

     合，進而達到升降效果。本組採用自製齒條，本機器 

     人是以長方體底盤為主，因此升降裝置是利用鏈輪配 

     齒帶動一支軸帶動鏈輪傳動；但之後發現因為機體的 

     負荷超過馬達的載重，所以馬達容易損壞，因此我們 

     加裝了馬達軸的保護，以防馬達只有一邊力的支撐而       

     損壞。 

          

圖(3) 在型鋁上面鑽上齒距 9.42mm 的齒洞(鑽直徑

5mm)，用汽車車窗用馬達為驅動，車窗馬達本身為蝸桿蝸

輪，故在上升或下降的時候非常有力。 
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圖(4) 鏈輪與齒條搭配的情形  

 

圖(5) 馬達的支撐軸承座 

 

(4)  欄架障礙 

     本組機器人的行走方式在初期構想我們有想過採用

六隻腳的方式來通過柵欄障礙，但是經過仔細模擬過後，

六隻腳在通過柵欄時，變成說要一組腳一組腳慢慢過，這

樣動作會很多，會在柵欄那花費很多時間，之後我們參考

了一些之前學長們的做法以及與指導老師討論後發現採用

四隻腳並做了些角度，這種方式通過柵欄是可行的，可以

省去一些動作。以下的圖示為行走欄架的過程，圖(6)>圖

(7)>圖(8)>圖(9)。 

圖(6) 

圖(7) 

圖(8) 

圖(9) 

 

(5)攀爬平衡木 

    為了能夠在平衡木上順利攀爬，我們利用兩支 22cm 

的水管製作滾筒，並用馬達作為傳動(馬達轉速 180RPM)，

且在滾筒上面包了一層防滑布，可以防止在平衡木上行走

時打滑。 
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圖(10) 自製滾筒與馬達搭配情形 

(4)  舉重機構  

 此關卡需將在26cm處將槓鈴舉起至130cm的高度，在 

傳動部份本組採用渦桿渦輪並配合馬達的傳動，使機器人

能夠自由地伸展手臂來攀爬柵欄，而整體大多以鋁作為主

要的材料，使機身達到輕量化，而不致於超出大會所規定

的重量。在舉槓鈴時不會因車子重量使舉重機構往下掉，

並且在桿子上加裝彈簧使馬達的負荷減小，能平穩地舉起

槓鈴。 

 

圖(11) 渦桿渦輪與馬達的連結 

 
圖 (12) 採用減速比 50 的馬達 

 
圖(13) 利用角鋁所製作的桿子，能將槓鈴放上 

 

(5)  取球機構  

     在取球方面是利用一鋁條並且搭配 30rpm 的步進馬

達作傳動，在鋁條端加裝了一材質較硬的塑膠瓶子作為取

球，並在塑膠水管的邊圍黏了一層海棉，能夠在瞬間用扣

住的方法將球取出，在往後拉回的時候，使球能夠順利的

滾落擊球筒。  

         
          圖(14) 用塑膠瓶製作的取球筒  

       
   圖(15) 此處可將球扣住，並不會掉落 
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(6)  擊球機構 

     本組利用兩個角鋁，製作了軸承座，再將1公尺之方

鋁裁成50公分，並且在方鋁的中間鑽孔，並铣一溝槽，與

軸承元件相連結，然後再方鋁的1/4處加裝一拉伸彈簧，並

製作一萬向接頭裝於方鋁之尾端，再將氣壓缸與萬向軸承

作連結，當氣壓缸作直線作動時，此時萬向軸承會產生滑

動，使方鋁由下往上移動，這時裝於1/4處的拉伸彈簧會隨

著方鋁的移動拉到底，氣壓缸會作往復運動，此時拉伸彈

簧回彈，並將頂端球筒之球擊出。 

      

       圖(16) 萬向軸承與氣壓鋼連結 

      

          圖(17) 連座軸承 

      

     圖(18) 用塑膠水管製作擊球筒 

 

(7)  氣壓源  

     為了減輕機器人的重量,在機器的氣壓源,不採用高

壓鋼瓶，而是利用汽水瓶作為儲氣瓶,由於使用 1瓶若其中

有異常可將故障氣瓶替換,並且由水火箭競賽得知氣水瓶

可耐壓高達 14kg/cm2,本機台所使用壓力為 7kg/cm2bar,並

採用氣壓接頭提供後續之管路連接使用,圖 19 為儲氣瓶,

圖 20 為氣壓接頭。 

圖(19) 氣壓瓶 

圖(19) 氣壓接頭 

 

機電控制 

(1)  機器行走電路 

     本機器人之行走底盤係採用 4顆步進馬達,此處利用

按鈕搭配 4顆繼電器的控制方式,分別將左方前輪與後輪

的歩進馬達並連,右方前輪與後輪的歩進馬達並連,利用按

鈕搭配繼電器產生 4種不同操作訊號。 

 

          圖(21) 繼電器 
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          圖(22) 控制盒 

 

機器人成品 

 

 

 

 

參賽感言 

經由團隊合作,從一開始的討論、構思、繪圖、採構、

加工、組裝測試等步驟,完成競賽所規定的每項任務，從無

到有必需經過無數的挫折與瓶頸,唯有團隊合作，不計較做

多做少,競賽目的是培養學生實現各種創意夢想，由競賽中

學習做人做事的態度,找尋做事的方法，該機器人的驅動系

統係採用馬達、氣壓與電氣系統的組合，配合相關機構，

達成突破障礙完成任務，經參與比賽。 

 

感謝詞 

    感謝指導老師，帶領我們參加第12 屆全國大專院校創 

思設計與製作競賽，由不知如何著手的我們，帶領我們如 

何去思考、以及團結的重要性，並幫助我們解決了無數的 

難題，使我們快速成長與茁壯。也感謝南榮技術學院，給 

予學生足夠的學習資源，讓我們有好的環境去吸收知識與 

技術。感謝黃清德老師，在製作機構時給我們機構上的建 

議，感謝父母，支持我們參與這項比賽，感謝連老師，背 

後的加油，感謝為我們加油的人，讓我們更有衝勁，感謝 

主辦 TDK 主辦單位，使我們有機會參加全國性比賽。 
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