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自動組   隊名:生猛海鮮隊   

機器人名：急速大閘蟹 

指導老師：程安邦 老師 

參賽同學：楊雅傑、張簡上揮、陳俊宏、陳詩欣 

國立宜蘭大學  生物機電工程學系 

  

機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

    本屆競賽主題為「海洋城市、印象高雄」，因此本隊機

器人取名為急速大閘蟹以配合這次海洋的主題，同時隊名

也取名為生猛海鮮以符合機器人名。本機器人的機構設計

係以螃蟹造型為出發點；在底盤部分採用後輪驅動並加裝

兩顆惰輪以保持車體平衡，此四輪車底盤可作為機器人的

行走部。行走部之上端裝置ㄧ滑軌式伸展台可左右滑動，

此行走部是不需進入夾球或放球區，在停車時，即可進行

夾放球動作，如此一來可減少取放球時間。此外滑軌式伸

展台上方的機械手臂是設計以簡單的雙夾爪機構夾球，並

以夾爪合併方式達成同時放球動作。機器人的控制樞紐是

採用可程式控制器為主，並配合十二支光電開關以及五個

極限開關來完成競賽所要求之動作。在機器人的整體造型

就有如ㄧ隻大螃蟹，尤其車體在行走時其動作就猶如螃蟹

橫行一般。 

設計概念設計概念設計概念設計概念 

根據本屆競賽主題「海洋城市、印象高雄」，首先想到的就

是海洋，若要製作成車體則以海洋生物最為恰當，其中螃

蟹為可在陸地行走之海洋生物，同時螃蟹的螯也能以此為

特色製作ㄧ夾爪以達成取放球的功能。因此本隊即以螃蟹

造型作為機構設計之雛形，並以簡易的機構動作達成功能 

 

 

 

 

 

 

 

 

要求。根據以上的構想，依工程規範來設計構圖

（AutoCAD、SolidWorks等軟體），以逐步呈現機器人構

造設計中的種種創意，同時也包括機構運動的模擬

（ADAMS軟體）[1]。繪圖完成如(圖1)所示。 

機構設計機構設計機構設計機構設計 

    本屆自動組比賽主要分為五個關卡，分別為

上下坡、夾球區、轉彎區、放球區以及過港隧道

的無循跡線區。根據比賽的規則，所設計的機器

人必須通過所有關卡並完成比賽指定功能。機器

人構造各部分，分述如下： 

1、 「行走部」：行走部底盤採用方口鋁製作而

成，後輪以兩顆直流馬達做為動力輪，並

以 ψ10mm 的鋼棒作為車軸，配合連軸器及

軸承座作為動力連結，為使車體移動更為

快速，採用輪徑較大的輪胎，前輪則加裝

兩顆惰輪維持車體平衡，如(圖 2)所示。 

2、 「滑軌式伸展台」(圖 3)：此機構裝置於車體

底盤上方的中間處，伸展台上方能裝載機

械手臂，其主要目的，當車體在停車後，

能同時以機構延伸的方式輔助遠距離的夾

(放)球動作【圖 4(a)及(c)】。此伸展台是以 

 

 

 

 

 

 

 

 

`

        圖 1 車體完成(左)與螃蟹造型創意(右)之比較    
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      後輪驅動 

圖 2  機器人行走部構造圖 

惰輪

圖 3  滑軌式伸展台示意圖
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方口鋁、L 型鋁及滑軌組合而成，動力部分

則使用二手的汽車車窗馬達，並以拉繩方式

以達到左右移動的功能。 

3、 「旋轉軸」：位於滑軌式伸展台與機械手臂

中間的轉軸，此轉軸主要功用，用於紅綠

場地改變時，其夾球、放球區各為左右相

反的關係，裝置此轉軸能以手動旋轉的方

式改變夾爪位置，如此一來便能夾取與放

置紅綠場地的球，如(圖 5)所表示。 

4、 「夾爪機構」：夾爪部份採用 L 型鋁製作而

成，裝置拉伸彈簧，並加裝直流馬達以拉

線方式來控制夾爪的開合，當馬達正轉，

夾爪張開放球，反轉時，彈簧會有一壓縮

力，以此力將球緊緊夾住，如【圖 4(a)及(b)】

所示。 

5、 「夾爪合併機構」：將兩支夾爪分別置於小

型滑軌上，固定在一平面，利用馬達以拉

線的方式，使兩支夾爪向中間合併，主要

目的為能夠同時放置兩顆球，減少放球時 

6、  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

間，如【圖 4(c)及(d)】所示。 

機電控制機電控制機電控制機電控制 

    本隊所參與的組別為自動組，在控制器的選

取相當重要，為使車體穩定的通過關卡及達成任

務，本隊選用可程式控制器(以下簡稱 PLC)作為

機器人的控制中樞(型號為台安 TP02 型)[2]，並

且採用十二支光電開關及五個極限開關作為輔

助車體的循跡、夾球、放球與機構伸展定位等功

能；外部線路則採用傳統繼電器線路驅動馬達，

並加裝六顆按鈕開關做為本機器人機構復歸及

啟動之用。 

 程式方面主要分為主循跡、上下坡循跡、

寸動步進[3]、夾球、放球以及變速程式[4]，程

式區塊圖如(圖 6)所示。其每部分程式敘述如下： 

1、 主循跡程式：為本次比賽主要的程式主

體，本隊利用四支光電開關做為循跡控

制，並以邏輯演算法推演其循跡的布林方

程式[4、5、6、7]。 

2、 上下坡循跡程式：由於本次題目有上下坡

張爪

閉爪

(a) 滑軌式伸展台伸出 

(c ) 夾爪夾球 ( d) 夾球後滑軌縮回夾爪合併

(b)夾爪閉合圖 

圖 4 機器人夾球流程圖 
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關卡，若以主循跡程式所用之光電感測

器，會有感測出錯的情況發生。因此本隊

另外選用不會受上下坡影響的感測器，並

且使用另一種循跡方式通過上下坡，並在

下坡結束後切斷，方有上下坡循跡程式。 

3、 寸動步進程式[3]：此程式主要的目的，當

感測器感應到黑色線時，能以緩慢的速度

進入夾球、放球區，同時以微調的方式進

行夾球與放球，能夠精準的定位。啟動此

程式之感測器，位於車體左右兩旁最前端

的感測器(紅綠場地各一支)，主要是利用夾

球、放球區的黑色線啟動。 

4、 夾球程式：以即時定位停車方式及採用五

個極限開關控制四顆馬達進行夾球，程式

分為紅場及綠場夾球，啟動此程式之感測

器位於車體左右兩旁，也是紅綠場地均各

一支，也是利用夾球區的黑色線啟動，程

式流程圖如(圖 7)所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5、 放球程式：同樣是以即時定位的方式進行

停車放球，而放球與夾球程式算是大同小

異。啟動此程式之感測器也是位於車體左

右兩旁，也是感測放球區的黑色線作為啟

動訊號，其程式流程圖如(圖 7)所示。 

6、 變速程式[4]：為配合慢速的寸動步進程式

所產生，主要功能為在寸動步進時以 12V

前進，其餘均以 24V 前進。 

機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品 

 本製作之自動機器人完成重量為 23 公斤，

並在校內依競賽場地條件，製作出 1：1，相似

度達 90%的場地提供機器人練習及功能測試之

用，如(圖 8、9、10)所示。雖然製作機器人的時

間將近八個月，但是確定本隊最終策略時，距離

比賽時間已相差不遠，以致機器人在紅隊場地未

能達成最佳化調整，導致進入前八強後，未能再

獲取更高的榮譽，相當可惜。如(圖 11、12、13) 

所示為機器人在正式比賽時完成任務的場景。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

可旋轉 

圖 5 機器人機械手臂轉動示意圖 
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圖6 程式區塊圖

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

註：1、光電開關：1~12 (碰到黑色為 0，白色為 1)。 

    2、上方與下方主循跡程式為同ㄧ區塊。 

    3、寸動步進程式嵌入主循跡程式主體，會使車體循跡動力減緩。 
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圖7   放、夾球流程圖

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言 

在我們的製作過程中，一一得證理論與實作交叉

進行的有效方式。在製作機器人前，必須先根據

場地、重量及尺寸等限制條件，假設機構運動中

各種條件，再計算其動力源所需的轉速及扭力以

訂購最合適規格的元件；訂定各種不同的策略，

可依各個策略以 AutoCAD 繪製模型，然後再進

行 ADAMS 的機構模擬及運動分析。這樣可使

得製作測試與改進過程中，修正幅度很少也較為

順利，同時減少材料的浪費[6、8]。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

這次本系睽違四年再度參賽，很高興能夠

得到獎項，但是在製作過程，我們耗時八個月才

完成這次的機器人。前四個月時期是著重在機電

整合知識的充實，這其中功不可沒的是我們的周

立強老師，將隊員的基礎打得相當紮實，才使本

隊在後期的四個月裡，製作機器人能夠一切順

利。在製作過程中，也使得自己領悟到團隊合作

的意義及聆聽其他人的意見，這是課堂上學習不

到的!比賽獎項只有一個，但不論是哪一隊，都

該給自己第一名，參賽者都很厲害﹗ 

 

進入夾(放)球區

減速並啟動寸動步進
程式且判紅綠場地

定位停車
開始夾(放)球

滑軌伸出並觸碰到夾
(放)球檯停止

夾(放)球

夾(放)球後
伸展台縮回

伸展台縮回後
車體前進

夾爪合併，完成後等
待放球

7號感測器

開啟紅隊
夾(放)球程式

8號感測器

開啟綠隊
夾(放)球程式

9號感測器

紅隊定位

10號感測器

綠隊定位

1號極限開

關訊號(紅)

2號極限開

關訊號(綠)

3號極限開

關訊號(紅)

4號極限開

關訊號(綠)

計時訊號 計時訊號

5號極限開
關停止合併

直達終點停車 計時訊號



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 

 

 7

 

圖8 校內場地機器人夾球 

 

圖 10 校內場地機器人過上、下坡 

 

圖 12 比賽場地機器人放球 

 

 

圖 9 校內場地機器人放球 

 

圖11 比賽場地機器人夾球 

 

圖 13 比賽場地機器人過彎道 
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在自動組的比賽裡，有很多隊伍失敗的原

因，大部分就是出自於感測器與場地的問題。因

此比賽場地的製作相當重要，建議主辦學校在鑑

定毀損場地的標準能更嚴格，場地的循跡線能夠

採用貼紙型式，這樣不只能使感測器更好偵測，

也減少了各隊自行製作場地練習的成本。 

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞 

感謝財團法人 TDK 文教基金會贊助製作材

料費與差旅運費，以及感謝教育部與正修科技大

學舉辦本次活動，再感謝林榮信院長、研發長胡

懷祖教授、吳剛智主任、邱奕志教授及蔡孟利副

教授補助經費，此外周立強副教授在製作過程中

不時給予指導及建議，使本次製作得以完成，並

學習機器人製作所需的相關知識、經驗、經費使

用、進度控制及團隊分工作、聆聽與包容。 
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