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大學組: 少女特攻隊  飛天小女警 

 

     指導老師：白明昌 李宗禮 樊漢台  

     參賽同學：柯玫君 蔡政倫 張仕育 

南開技術學院 自動化工程系 

 

 

    

機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

此機器人是依據比賽場地、比賽時間限制、動作機動

性、及採取最大機率得分方式來設計，所以飛天小女警機

構設計目標有五點：(1)達到快速和敏捷移動(2)如何把撥球

桿快速撥起及收球(3)擊球道設計之精準度(4)整體輕巧性(5)

防撞功能。 

 

設計概念設計概念設計概念設計概念    

飛天小女警設計概念是以輕巧和速度取勝，所以我們

在材料方面選擇用鋁材。經過討論後，在設計方面我們先

規劃：(1)底盤結構(2)撥桿機構(3)收球機構(4)送球機構(5)

擋球機構(6)擊球機構(7)性能測試。經過初步測試後，有不

佳的地方再進行修改，修改後進行第二次測試，不佳再修

改，直到完成完美的設計，再來討論攻防戰的戰略。 

    

機構設計機構設計機構設計機構設計    

飛天小女警的機構分為： 

底盤結構：以方形形狀來設計，材質都是選用鋁材材

質，在傳動方面選用減速比為 10:1 的馬達來帶動 6 吋的輪

子，並在底盤結構前後端加上 1 個活動輪子，來保持車體

的靈活性，且為了避免車體前端會有不平衡的現象，所以

我們在車體前端加上了 2 個輔助輪(如圖一)，來維持車體的

平衡，而驅動軸的採用，經過討論與測試之後，鋁合金材

料輕型及耐扭力，可以增加聯軸器的壽命，因此選用鋁材

(如圖二)。 

 

 

 

圖一 加輔助輪 

 

    

圖二 驅動軸使用鋁材 

 

撥桿機構：利用鋁材相接合，再搭配氣壓缸。一開始

撥桿向前，因此將氣壓缸行程放置最長(如圖三)，當要將

撥桿舉起時，將氣壓鋼行程拉回(如圖四)，即完成一個簡

單又快速的機構。此機構材料選用鋁材和氣壓缸，氣壓缸

規格選用缸徑 20 及行程 250。  
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圖三 氣壓缸行程放置最長 

 

圖四 氣壓缸行程拉回 

 

收球機構：用一支缸徑 20 及行程 75 的氣壓缸固定在

車架上方，再用鋁材結合成檔桿，其原理與撥球機構相同，

都是由氣壓缸行程作動時，產生上下擺動(如圖五)，而達

到一個簡單收球機構(如圖六)。為了減少時間浪費，一次

可以收納 30 顆木球。 

  

 

圖五 氣壓缸作動行程 

 
圖六 收球機構 

送球機構：用鋁材敲製成 S 的形狀當成導球道，使球

在滾入車體時，能順著球道滑進送球皮帶，到達射擊機構

區，皮帶材質選用橡膠材質，是以減速馬達直接傳動帶動

木球(如圖七)。 

   

圖七 送球機構 

擋球機構：當送球機構將木球送達到擊發區時，擋球

機構的氣壓缸行程拉回(如圖八)，阻擋下一顆球行徑，直

到擊球區將木球射擊出，擋球機構的氣壓缸再次升起(如圖

九)，使下一顆木球進入擊發區，如此一直重複著一次一顆

球擊發的狀態。 

 

圖八 擋球機構的氣壓缸行程拉回 
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圖九 擋球機構的氣壓鋼行程升起 

 

擊球機構：當送球機構將球送到擊發區時，擋球機構

關起，擊球機構利用缸徑 20 及行程 75 的氣壓缸來進行射

擊(如圖十)，射擊時，車體上方架有紅外線筆，以精確的

瞄準射擊的位置。 

 

圖十 擊球機構 

機電控制機電控制機電控制機電控制    

硬體分為 4 個部份(如圖十一)： 

(1)PLC─主機、AD(類比轉數位)及 DA(數位轉類比)。 

(2)無線發射器跟無線接收器。 

(3)馬達驅動器─用來控制車速。 

(4)Relay 電路─控制機器人馬達與氣壓缸。 

控制說明： 

硬體(1)~(3)由操控者手上發射器發出訊號，讓接收器

接收，然後接收器會將訊號傳到 AD(類比轉數位)，在由主

機做運算，並將結果傳到 DA(數位轉類比)，再經由馬達驅

動器傳到車體上的馬達，藉由這樣的轉換可控制車子的速

度。 

硬體(4)在主機上做(X 輸入)跟(Y 輸出)，用來控制各機

構的馬達與氣壓缸。 

 

圖十一 機電控制 

在搖桿方面，我們將搖桿的 PLC 控制設定為： 

搖桿右邊以↑、↓、←、→、↖、↗、↙、↘方向去

控制行徑；搖桿的左邊控制各個機構：送球機構開→、送

球機構關↘，擋球機構↓，撥桿機構啟動←、撥桿機構關

閉↖，收球機構↑，避免故障時所設的回歸原來的程式↗。

(如圖十二)  

       

圖十二 無線遙控 
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機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品    

 

 

 

 

    
    

    

    

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    

之前，常坐著學校的專車去替學長姐們的機器人比賽

加油，坐在看台上，替學長姐們加油打氣時，看到各校所

設計的機器人大展光彩時，真的很希望自己也是站在台下

比賽的一份子，所以真的很高興能夠有這個機會代表學校

的自動化工程系出去比賽，這是一個很美好的經歷過程，

雖然在製作與設計的過程中，遇到許許多多的挫折，但經

過大家一起共患難的克服，我想這些回憶，我們一輩子都

忘不了。    

    

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    

能夠參加這個比賽首先要感謝教育部、TDK 和文教基

金會的舉辦，以及雲林科技大學所提供的場地，更加的感

謝自動化系的李主任讓我們有機會參予比賽，以及當我們

遇到挫折時在旁邊耐心指導我們的樊漢台老師、白明昌老

師、以及李宗禮主任，和協助我們的各位老師、助理，真

的很謝謝各位讓我們學習到那麼寶貴的經驗。 
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