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機器人簡介 

根據遊戲規則，機器人的設計特色共有三大部分，第

一為取球裝置，在五大取球區中，有 250 顆三種顏色及不

同重量的大中小三種球(最重要的是配分也不同)，而一開

始設計是想使用推珠馬達直接把球送上摩天輪，但無奈這

種直接的方式被同班不同隊的同學先做出成品來了。故我

們只好改成氣壓方式去伸長取球並配合彈射裝置的機器人

型態，於是變成了相當費時的方式，在針對了簡單、操作

容易來設計取球機構之後，設計的方式，是利用兩個廢物

利用的小滑軌，中間採用小轉速馬達帶動相互配合在一起

的滑塊的方式，使其中一邊的夾球裝置撐開，爾後利用馬

達逆轉，由橡皮筋拉回帶動其中一個 L 形角板，進而達到

取球的功能。第二為輸送機構，設計的方式就是在氣壓缸

縮回的下面做一具收集且一傾斜的滑道讓球滑動到一位

置，然後進入到彈射機構讓球可以被打出去。至於彈射機

構，設計的方式，相當簡單，利用氣壓缸打擊圓板機構來

達到。整體而言我們以輕巧、可靠、穩定為主軸，機構簡

單、方便操作、動作迅速為三大要點。 

 

設計概念 

為達到簡單不複雜的原則，我們將機器人的結構採田

字形骨架來製作，主體材質的選用是以鋁為主，木為輔。

田字形的骨架不但給人有線條簡單，更有輕量的感覺。為

了要能達到跨越４０ＣＭ高的木製柵欄，我們將高度直接

定在６０ＣＭ高，以便讓取球的動作能更為方便，因為平

行進入禁區再垂直下降可能比斜方向進入更不會有碰到柵

欄的疑慮但是只能依次夾取一顆球放置於炮筒處，再夾取

一顆跟著機器人做移動而已，還蠻不方便的。機械結構思

考，我們著重於可靠度、穩定度、機動性、靈巧性，我們

構思方面先採取使用樂高玩具模擬來實體，盡可能先排除

組合操作與結構上的問題，實際製作原形機時就能節省不

少時間，原型機體的應用是以多方面修改與改良成型，在

驅動方面上馬達的應用，是為整體設計在速度上的考量，

著重於輕量化。 

 

材料選擇 

整體而言我們對於材料的選購是以鋁管為主，木條為輔，

結構需要較高的強度部份就以鋁為加工材，木條則是用來

做比較不重要的固定或是強度要求不大的地方。 

 

 

機構設計 

1.機構主體的主要功能，除支撐所有機件外，並提供安裝  

  所有控制零組件。電力系統部份包含蓄電池、電力線路 

  與控制電路，提供機器人穩定的電能與控制訊號。 

2.採用氣壓缸伸縮使得手臂機構能達到 

  伸長及縮短的功能，如圖所示 

3.夾球裝置的上下運動是利用馬達加上棉線來做牽引，速

度還蠻快的。 
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初期搖搖欲墜的裝置 

 

機電控制 

在機器人的機電控制方面控制方面我們使用了幾個無段開 

關，只用了簡單的正負電原理來做控制，基於穩定操作不 

求快的原則，且我們機器人上所使用的輪胎、繼電器驅動 

電力皆為１２Ｖ，所以整台機器人僅用２顆電池並聯使用 

作為動力來源，至於氣壓缸的控制則是使用了五口二位的 

電磁閥並加上繼電器來做控制，氣壓來源則是使用兩個 

CO2 鋁瓶而且是一次就同時控制兩支氣壓缸做伸長的動

作，故只使用了一個開關，機器人前後左右的動作、取 

球裝置、彈射裝置皆用彈回開關控制，氣壓缸控制則使用 

有段及一個無段按鈕開關。如圖所示 

 

驅動部分起初的設計是使用2顆馬達，以皮帶輪來帶動，但

皮帶輪會有卡死或打滑，因為皮帶輪是鐵製品過重，所以

就改成2輪驅動，2個輔助輪，雖重但比皮帶輪輕了許多。

馬達之驅動方式與一般汽車不同，採左、右兩邊，各邊馬

達同步動作。 
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機器人成品 

 

正視圖 

 

 

後視圖 

 

參賽感言 

這次參賽過程讓我們學習到很多東西，也讓我們明白更多

道理，例如許多我們原本想到的點子，礙於技術無法克服，

只好屈就我們能力所及的地步，做出我們要的物品；反觀

它校的確有辦法製作出那些東西，著實令人佩服、感嘆。

短短的3個月左右，要做出一部機器人，確實有點趕。以我

們這次比賽的專題來說，在初步畫設計圖時，讓我們傷透

腦筋；依題目所需要的限制，對場地的尺寸進行設計，機

器人在行走中轉彎是否會碰到禁區？在準備區時是否有超

過一公尺立方？輪子的抓地力是否夠強？臂是否夠長？使

我們的設計構想一而再的修改。試過很多方法，商討結果

就是進行測試，測試在產品設計中佔很重份量，一旦測試

失敗需再進行檢討改良，若是成功就落實精進，幸運的是，

集體腦力激盪後的很多點子都在我們進行測試或模擬後，

證實能成功。要設計一部功能強的機器人，需要參酌許多

理論與實務，對一知半解的五專生來說，在起歨時就輸人

一大截，我們只能依照自己現有的知識去面對這些龐大題

目，群體合作去克服。例如方管鋁如何切割才會漂亮？我

們在剛開始對組底盤毫無概念，做出來的底盤斜斜的無法

使用，經過學長教導我們如何切割角度、鑽洞，讓我們對

切割方管鋁和鑽洞有一定的認知，使我們的底盤能做得較

平穩、堅固，這也是收穫。 

 

感謝詞 
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賽，更感謝學校及系上對學生參與競賽之鼓勵與支持，讓

我們有機會將在校所學的理論與實際應用結合而一，並可

觀摩其它學校學生之創意。雖然我們對比賽的輸贏不是很

在意，但我們確實在過程中學到太多太多的東西了。希望 

有機會能再參加這種既有意義又有趣的比賽。感謝系主任

及機械系老師的在這幾個月中的支持、照顧，也謝謝主任

提供我們很好的設備、空間及經費，給我們充份的使用，

也謝謝指導老師提供寶貴的經驗及技術，當我們遇到挫折

無法克服時，老師們總會安慰我們及鼓勵我們，讓我們有

更多的想像空間來完成這台機器人，很榮幸也很感謝受到

這麼多老師的幫忙，也謝謝主辦單位給我們這次的機會能

參加比賽，和各校對手互相切磋，也看到很多我們沒見過

的機構，增加了很多知識及經驗，此行實是受益良多。最

後再一次感謝教育部、財團法人TDK文教基金會、雲林科技

大學及所有相關人員，舉辦這次的全國大專院校創思設計

與製作競賽，讓我們有機會學習到如何將課本上的知識應

用在實際的製作上。 

 

參考文獻 

[1] 陳瑞田、王繼正 “機械電機控制＂ 

[2] 藤森 洋三 “工模夾具自動化圖集＂ 



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 

 

 
4

[3] 服部敏男 、巫華光 “工模夾具實例圖集 

[5] 林文源 “機器人的進化＂.民 91.05.10 

[6] 林俊成譯著，機器人概論，新世界出版社 

[7] 江耀宗，林崇賢，機器人原理與系統，全 

華科技圖書股份有限公司 

[8] 顏鴻森，機構學，東華書局 

[9] 白井良明，機器人工程，科學出版社 

[10]西山一郎 兆十，自律型機器人製作，科學 

出版社 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 


