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機器人簡介 

在 TDK 公佈題目後，本組就開起了討論會議，再經過

一番熱烈的討論後，每個人提出了自己的見解和看法，在

互相討論其中各個缺失，總合以上之後，這次要製作的機

器人整體架構已有大致上的構思了，並著手去進行之。 

主要為上下兩主體，經由彈回機構連接，前後抓取娃

娃車，過鐵軌能迅速通過。 

 

設計概念 

ㄆ一ㄚˋㄆ一ㄚˋㄆ一ㄚˋ的設計概念，具機構簡

單、快速就可完成並通過關卡，在製作金額有限的情況下，

材料的選購以及機構的設計，需要慎重評估。 

 

此次競賽的關卡難度大致分類為： 

1. 陽光大道：有二台三輪車，設定第一輪取完。 

2. 仁愛河橋：下坡處約 30度，機器人容易傾到、翻車。 

3. 凱旋鐵道：此區有四個枕木及二根鐵軌會旋轉。 

4. 過港隧道：隧道有 2 公尺長，高度 90cm，考驗如何控

制機器。 

5. 海岸公園：須將二台三輪車依序放定至指定區域內，並

且 3輪著地。 

 

機構設計 

本組機器人，大致分為上下的結構，但能有機構銜接並沒

完全分離。 

（1）彈回機構設計： 

底盤部分之ㄧ為彈回機構。用於過鐵軌之關卡，目的

能順利且快速的通過此障礙，也能夠支撐住上半部，不至

於會分離。完成後測試，過軌道時間只需花費 1 秒即可通

過。 

 

 

 

 

 

 
1



TDK 盃第 11 屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 

2007年 10 月 19 日至 2007年 10 月 21 日                           臺灣‧高雄   正修科技大學 

 
（2）前後夾爪設計： 

夾取娃娃車之方式為抓住娃娃車的把手，寬約 37cm，

使用 19mmx19mm 的口鋁和 19mm 厚 2mm 的角鋁來製作，並一

趟能抓 2 台娃娃車為目標，在抓取時把夾爪縮回原本垂直

使重心向內，到海岸公園時快速放下娃娃車至指定停車位

置，完成任務。(如下圖) 

 

 

（3）底盤設計： 

底盤距離地面約為 11cm，為的是，不在仁愛河橋關卡過到

一半時，車子變成翹翹板，而停滯不前。車子左右 2 輪輪

寬為 35cm，前後距離約 50cm，底盤主要行走於枕木 40cm

處，否則難以對準，而浪費了寶貴的時間。(如下圖) 

 

 

(4)夾爪自動下降開關： 

此設計用來通過鐵軌後，因底盤高度問題，會使夾爪在近

隧道時會卡住，為此設計一個極限開關來讓它接觸到鐵軌

時會自動下降至所需高度，並能快速直達停車區域。(如下

圖) 

 

 

本隊的主要特色在過鐵道的機構設計，下圖為測試過程，

約 1秒鐘即可成功通過凱旋鐵道 

 

下圖為通過凱旋鐵道時的機構動作示意圖 
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機電控制 

機構剛完成時，控制盒上只有 4 顆按鍵，分別為 2 顆

6P 雙搖頭開關（夾取娃娃車）、2 顆雙彈回按鈕（前進後

退），但為了增快速度，所以增加 2顆 6P 開關（on off on），

使在夾取娃車時能邊行走邊夾，在放娃娃車時再用 2 顆雙

搖頭開關微調放下速度使穩定性提高。 

在夾取與放下娃娃車時，為了使馬達能自動停到我們

所需的高度，因此裝設極限開關來控制位置，操控手可不

必顧慮調整夾爪高度，可縮減操控時間。 

另外，由於機器人夾取娃娃車後總高度已超過過港隧

道的高度，在高速通過凱旋鐵道後隨即進入隧道，為使機

器人順利通過隧道必須將夾爪降低；此動作若由操控手手

動操作時會降低機器人運動速度，因此在上座的底部加裝

極限開關並增長其致動片，使觸碰到極限開關時夾爪下降

至所需高度，我們認為此部份是機構與電控配合極具巧思

的地方。 

控制方式中考慮兩種方案，一是使用無線遙控，另一

則為線控。由於在試無線遙控時發現容易受到干擾，所以

使用了 10M 的訊號線做為我們的控制媒介而達到無干擾與

輕量化；訊號線主要是用來傳遞遙控器所輸入的訊號至繼

電器，使繼電器的線圈激磁通電而驅動馬達作動。 

 

 

 

 

 

機器人成品 

如下圖所示，為機器人的成品圖，夾爪傾斜端為正面。 
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參賽感言 

從校內賽開始到比賽從原本的 6 分鐘只放完一台娃娃

車的機構做到可以達到 30 多秒放完 2台娃娃車的機構。校

內賽比完時主任、指導老師都說這是明新的傳統，校內賽

很多台都跑不完，但在 TDK 比賽時都有實力能跑出 50 秒以

內的成績，當下聽到都很難相信，不過我們都做到了。 

校內賽完畢我們聽取指導老師楊榮泰老師的建議沒有

馬上的就去製作機器，而是利用 1 個星期的時間在構想，

我們列出很多方法，最後決定了利用上下分離來過鐵軌，

是沒有比這個方法更快的，雖然有學校和我們一樣都是做

上下分離的機構但是他們沒把它發揮的淋漓盡致，我們做

到了！在通過的時間只有 1 點多秒，雖然在製作這個部份

花了我們很多時間、隊員之間發生很多爭吵，但身為組長

的必須要多容忍，如果有人不退讓整個團隊就會沒了，前

面的努力也就白費了。 

這次的比賽我們在預賽的 3 場都勝利了，不過 8 強賽

的第一場就遇到自己學校的隊伍(冠軍)，得知這個消息時

2 組隊員的心情都很不好，不過總是要面對的，最後兩隊

都互相鼓勵對方不管誰贏都要拿下冠軍，雖然我們輸了，

但我們知道我們的構想是最強的。 
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