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南台科技大學 機械系自動控制組 

  

機器人簡介 

依據本次競賽之題目與規則，我們將車子做成能夠將

儲球槽上所有的球帶著走，以爭取在著短時間之內有效的

得分，車子的本身由於限重及經費的關係，我們採用較輕

的鋁材及木頭，而電路的部份我們使用繼電器以防止電路

燒毀。 

 

設計概念 

首先我們依據本屆的主題及規則來設計車子的一個基

本架構，本次的主題在於短時間內能夠有效的得分，經過

了一次又一次的討論我們決定將車子做成根除球槽一樣的

六個球道，以方便取球及分辨球，本組將機器人之設計區

分為下列六大模組：舉桿機構模組、分球機構模組、延伸

機構模組、傳輸機構模組、推球機構模組與電控電路模組，

設計流程圖如下 

 

機構設計 

機器人之設計區分為下列五大模組，分別如下 

<1> 舉桿機構模組:  
    此次競賽需要移動儲球槽斜坡上之橫桿，使木球滾落

地面，因而本組擬採用將舉桿機構做成楔形塊，利用楔形

塊的斜面推擠桿子，再利用車子本身的動力移動車子，這

樣一來不但不用多加一個動力既可將桿子舉起讓球滾下，

還可以減輕機身重量，本機構模組已製作完成，如圖一所

示。 

 

圖一 

<2>分球機構模組: 

    因為儲球槽本身有六個球槽，分別放著紅球與綠球，

所以我們的車體做成六個球道，讓求順利滾下來，再做一

個只能讓球滾進來而滾不出去的機構如圖二所示

圖二 
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再做一個如圖三的機構，這樣一來只要轉一個角度就可以

將我們要的球讓他通過，不要的球就可以留在車內，最後

完成圖如圖四所示。 

 
             圖三 

 
圖四 

<3>延伸機構模組: 

    設計這機構是因為原本設計的機器人尺寸已經快接近

一公尺限制了，如果再加上儲球槽的話，這樣機器人就會

超過大會規定的尺寸，所以我們就設計出延伸機構來彌補

設計上的缺失。機器人原本的骨架是使用口徑 1.9 公分的

鋁矩形，為了要達到延伸功能，因此我們利用口徑 1.6 公

分的鋁矩形來當延伸的骨架，再來我們為了要使延伸機構

在做動時能夠更穩定、更滑順，所以我們在口徑內加了潤

滑的機油，並且在延伸機構上加裝兩組滾珠滑軌來增加穩

定度。最後為了限制延伸的尺寸，所以我們使用氣壓缸來

控制。如圖五所示。 

圖五 

<4>傳輸機構模組: 

    當木球經過分球機構後，木球會散亂開來，所以為了

讓球整列排好而且又能夠方便擊球射門，我們在分球機構

後方加裝一個傾斜的鋁板。這樣散亂的木球會因為車子移

動而順著斜面滾到預定的集球口。再來在集球的球道上裝

兩個有海綿的滾筒。設計成這樣是為了讓整列好的木球可

以經由木球和海綿的摩擦，將木球帶到擊球口。如圖六所

示。 

 

                  圖六 

<5>推球機構模組 

    競賽項目中因為球必須在禁區外推進一定寬度的球

門，而球又不能離地，所以我們利用一組氣壓缸來推球，

氣壓缸的好處在於推球的力道容易調整，如圖七所示。 

 

圖七 
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機電控制 

    馬達控制方面是採用小電流來控制大電流的作法，而

且是採用兩顆繼電器為一組來控制其正反轉，其方法是利

用電晶體當作一個前置開關，在去驅動繼電器的線圈，來

控制繼電器的開合，且只需要一很小的電流來驅動電晶體

就可控制繼電器的開和，這樣可以比較省電也比較安全。 

在繼電器的線圈端並聯一個二極體，目的在快速切換

馬達正反轉時，有剩餘電流來不及消耗，如果馬上轉換正

反轉時會產生反電勢，因反電勢的瞬間能量很大會擊毀電

晶體，所以在繼電器端並聯一個二極體來快速消耗剩餘的

電流，以確保電晶體的安全。 

在馬達控制方面加上了互鎖電路，作用是為了防止繼

電器的毀壞，進一步的保護馬達。如果沒有互鎖電路，會

因正反轉的控制器同時啟動，會使正電和負電互相接觸造

成短路，而使機器停擺如果再練習還好，假如在比賽當中

因為這個問題而輸掉的話會非常的不甘心。然後還採用煞

車系統，在馬達端並聯一個電阻來快速消耗因斷電而遺留

在馬達線圈上的電壓，來使停止的動作更為準確。 

    在馬達方面我們決定用 24V、60W 的直流馬達在配上減

速機構來測試機器的傳動系統，但行進的速度非常的快，

讓操作者難以控制所以在馬達供電的地方我們使用兩組電

池，一組是 24 伏特、另一組是 12 伏特來變換，當行進時

用全速這樣機動性較快，當要射門時使用 12 伏特，這樣機

動性就降低了，但是操控性卻提升了，來增加射門的準確

率。所以利用電池的變換來降低輸入到馬達的電壓好增加

或減慢車速。 

在整個電路系統中，馬達和氣壓缸使用同一電源，控

制器的部分採用經過降壓的電源，但整個系統都是共用同

一條地線，所以可以一起啟動和關上。然後再射球方面，

則使用氣壓缸來射球，所以在控制氣壓缸的動作採用双動

的電磁閥來控制，這樣只要一個開關就可以控制氣壓缸的

前進與後退，這樣可以減少控制面版上的開關也比較簡

單，只要開或關就可以了。而控制器和電路版的連接則是

使用 RS232 來連接，因為其電線都是包在塑膠套裡面所以

看起來比較美觀，也不會因為線太多而感到雜亂。如圖八

所示。 

 

 

圖八 

 

 

機器人成品 

 

參賽感言 

    很高興能夠參加這次機器人創意設計與製作競賽，且

能夠有機會為校爭光，真感到非常榮興，雖然有達到理想

名次，但想只能夠上場完成比賽，不管成績如何，其實大

家都最大贏家。在機器人專題中讓我們學習到管理、溝通、

人際相處、責任感、專業、領導能力、管理能力、團隊合

作、耐力、抗壓性、協調性、經驗、恆心、隨機應變的能

力和旺盛的行動力與企圖心 …等。養成了很好的行動力和

決策力，對我們以後的作事態度影響甚深。從天馬行空亂

想到最後完成機器人設計，並且完成比賽，這段過程對所

有參賽者都寶貴經驗，雖然比賽中有很多爭議和磨擦；雖

然比賽只有短短 4 分鍾，想這些都會留在每位同學甜美回

憶中，永身難忘。 

 
3



第九屆全國創思設計與製作競賽論文集 

中華民國九十四年十月七日至九日                        臺灣‧雲林   國立雲林科技大學 

 
 

感謝詞 
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