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機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介：：：： 

此機器人（小鋼珠）是利用這次比賽主題:雲林假期的

故事而製作而成的。機器人在製作時要想到如何將儲球槽上

的木桿撥起使木球掉落地面及如何將木球擊出，才能讓機器

人有更好做動的運動機構，將木球射擊至得分區域中。 

 

設計概念設計概念設計概念設計概念 

在機器人的設計中，以最簡單化讓需要完成的作動可以更加

精準確實完成我們要完成之動作。機器人最主要特色，穩固 

、機動性佳，所以採用履帶方式來呈現。為了使操作者能簡

單上手，主要的機構有撥桿、擊球、收球機構。 

 

機構設計機構設計機構設計機構設計 

 

『車架本體』主要採用一般的鋁合金作為主要材料，依照形

狀設計而成。。如 

圖(一)。 

 

圖一 底盤機構 

 

驅動方式是採用馬達帶動履帶的方式，對於比較寬的小鋼珠

而言，本體重心更穩定、堅固，而本體機構讓車身穩重又靈

活，才能使收球的時間縮短，增加擊球的次數，結構方面則

需要注意加工的可行性以及能否結合尺寸，且要考量材料重

量及車體平衡，如採用其他驅動的話，會因馬達問題，使車

體產生不良的結果，而影響履帶長度及調整上的不方便。圖

(二)為馬達與履帶結合方式。 

 

  圖二 馬達帶動履帶圖 

『撥桿機構』要考量斜坡到桿子之間的長度及木球壓制桿

子上的力量來去計算，可用多長的撥桿及要用多大的力量抬

起，來進行撥桿，而本體是利用兩支撥桿及一支氣壓缸，將

儲球區上的橫桿抬起，讓木球滑落地面。如圖(三)所示，是

把撥桿前之準備。 

 

 

圖三 撥桿機構作動前之準備 

當機器人把撥桿機構插入球道與球道之間時，利用氣壓鋼的

力量把桿子撥起。圖(四)為桿子撥起後的動作圖。 
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圖四把桿子撥起後的動作圖。 

『收球機構』是在車架前中後各裝置一個鉸鏈，搭配撥桿的

動作使桿子再撥起的瞬間將木球全數收至車身中，當中利用

隔板將木球隔開，達到收球的目的。圖(五)為收球機構的閘

門，當球滾入車身中就剛好把球困在車身中。 

 

圖五 收球閘門 

當球進入車身中，會有一個軌道如圖(六)導引球進入射擊位

置。 

 

圖六為導引球道 

為了讓木球能有效進入擊球區，裝上類似避震器裝置。如

圖(六) 

 

圖六為木球引導避震器裝置 

『擊球機構』是以氣壓缸前方的擊板結合桿件傳動進而帶

動。當球進入到擊球位置圖(七)時，把球剛好固定再擊球時

的位置。 

 

圖七 擊球裝置一 

當到達擊球位置時將木球擊出如圖(八)， 

 

圖八 擊球裝置二 

 

機電控制機電控制機電控制機電控制    

 

電池：分為 1組 24V，2 個 12V。其裝在步進馬達及控制面

板上，使用在步進馬達時，馬達啟動或反轉，會使電流有巨

大波動變化，這將使電池的電壓產生波動變化。如圖(九) 。 

在機電控制中，馬達是控制機電的核心，我們選用較簡單的

控制方式來操控機器人，也就是利用正負極的特性來使馬達

轉動，我們選擇將總開關分開設置一個為遙控開關一個為機
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器人開關。其中馬達控制履帶作動及送球機構，其餘分設為

撥桿開關、收球開關以及擊球開關。 

硬碟方面分別有四個: 

○1  PLC-主機  如圖(十) 

○2  無限發射器跟無限接收器  

○3  馬達驅動器-控制車速 

○4  電路-控制機器人馬達及氣壓缸 

首先為了進行機器人的驅動機構測試，我們將電池及開關分

別裝置在機器人身上，再利用遙控器來操縱。 

     在整個系統電路板上面，採用同步供電，由一個電池

連接所有開關，除了撥桿及擊球機構是個別獨立控制外，其

他機構都能在同時間按順序做動。原因是撥桿及收球機構，

用的是氣瓶送氣使氣壓缸動作，無法跟其他系統一致，因此

提供獨立電源。 

控制搖桿：是控制機器人所需要的搖控，它的按鈕分為

↑、↓、←、→、↖、↗、↙、↘方向去控制；以 PLC  ON/OFF

按鈕各 2個，方向鈕上下各 2個。右邊搖桿↑為停止輸送帶

運轉；左邊謠桿↓為開啟輸送帶運轉；右邊搖桿←為射擊裝

置(左)；右邊搖桿↑為射擊裝置(中) ；右邊搖桿→為射擊

裝置(右)；右邊搖桿↖為輸送帶運轉(左)；右邊搖桿↗為輸

送帶運轉(中)；右邊搖桿↙為輸送帶運轉(中)；右邊搖桿↘

為輸送帶運轉(全部)；右邊↓為開啟撥桿機構的裝置；左邊

搖桿↑為前進；左邊搖桿↓為後退；左邊搖桿←為往左方

向；左邊搖桿→為往右方向；左邊搖桿↖為往左轉彎；左邊

搖桿↗往右轉彎。方向鈕每按一個可以控制一個輪子，要前

進或後退時需↑鈕或↓鈕，方可前進或後退；若要轉彎時

↖、↗鈕即可以轉彎。如圖(十一) 

 

 

圖九 電池 

 

圖十 PLC 控制器 

 

圖十一 遙控器 

                       

 

 

機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品 
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參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言 

 

代表南開技術學院來到雲林科技大學參加第九屆全國

創思設計比賽，覺得是一種在人身道路上所不一樣的經驗，

可以代表本校自動化系出去參加比賽，原本以為只是學校的

專題製作，是我們想也想不到的大比賽。在設計圖鋪設要透

過多種方面的思考及許多不知道會比賽上發生的因素，才能

設計出最好的機構出來，所以機器人設計也是一門很大的學

問，經過這次的設計，從一開始的初步討論、草圖繪製、

CAD 繪圖、製作加工、組裝、修正、機電控制，到最後的

調整及練習，大家學會了一個東西從無到有，除了得到有關

機器人有關的專業知識，也得到不一樣的寶貴經驗，更有比

別人不一樣的到成就感，大大的提升以後在職場或在做人處

世上，都有比別人多一種比較有利的經驗、利具。在製作機

器人時，雖然遇到許多那時無法克服的困難、瓶頸，但只要

有一顆不肯認輸心情，肯努力去製作及設計機器人的話在多

的辛苦及困難也是值得的，雖然沒有如預期的好，但可以把

這些不好的地方做些改進，以便往後的學弟妹可以當做一種

範例。如果以後還有機會再參加一次的話，我們一定可以做

出比現在這一台更好的機器人。 

 

 

 

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞 

要感謝曾經在製作機器人過程途中，指導我們及協助我

們的各位老師和樊老師以及曾經幫助我們一起完成的所有

同學及朋友，及讓我們有機會參加機器人比賽的自動化系李

主任及系會的支持，雖然經遇許多困難及不如意，使我們無

法想到辦法解決的時候，有那些幫助我們的同學及老師交會

了我們許多在學校未學過的東西，讓我們學到許多的做人處

世和專業知識，就好像平常在學校上課一樣，真是太好值

得。雖然有些遺憾未能晉八強有點不甘心，但只要盡全心盡

全力去完成每一件事，就算結果不是如預期但是有盡心盡力

去做就不會後悔了，也感謝 TDK 文教機構及雲林科技大學

主辦這次的比賽，讓我有這個榮信參加這次有意義的設計競

賽，和老師、同學的互相指導、鼓勵，相信未來一定能得獎。 
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