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機器人簡介 

   本次大學組的主題是＂天平金盃 ＂，主要獲

勝條件就是攻取的天平數多寡與進球數量，而金盃

紅球也是另一關鍵。所以我們所設計的機器人則採

全方面發展各項功能兼具備的多功能機器人。首

先，在進出儲球區方面我們使用腳踏車的２８吋大

輪圈以方便進出，而取球方面則應用堆土機的原理

來回不斷的剷球，投球方面則是採用將機身上升至

２１６公分的高度以居高臨下的方式投球。至於比

賽的焦點＂金盃 ＂我們則是使用行程６００ｍ

ｍ的氣壓缸加上夾具來夾取紅球並將手臂昇高至

３１０公分的高度進而攻取。 

設計概念 

我們的設計概念主要來自傳統農業社會相當

倚賴的＂農耕機 ＂，相信大家一定都知道農耕機

的最大特色就是大大的輪子和鏟子，以及它巨大的

車身，而我們製作的機器人原型正是朝這方面去製

作的。 

輪子方面使用腳踏車競速用的２８吋鋁合金鋼

圈，使車子能快速自在的進出儲球區。 

車體支架結構則是使用３ｍｍ厚度的白色角鋁，達

到車身穩固結構強化的功效，而使用白色鋁材當原

料的主要目的則是為了突顯出與其它競賽隊伍外

觀上的明顯不同。 

取球機構運用的是快速轉動的滾動軸將球捲進鏟

子內並利用氣壓缸收縮來將球收集到球箱中。 

上升機構利用兩支行程６００ｍｍ氣壓缸加上滑

輪與鋼索帶動使車子內部的球箱在氣壓缸一次動

作內上升至２１６公分的高度，達成居高臨下輕鬆

投球的功能。 

分球與投球機構主要利用的材質都是質地輕，可塑

性高的模型板製作的，藉由氣壓缸與手工製作的分

球器來執行分球與投球的連貫動作。 

金盃手臂藉由氣壓缸伸長與具有夾取作用的小型

氣壓缸來完成夾取紅球並將夾具升高至３１０公

分的動作。而夾具上安裝了兩顆極小型的低轉速直

流馬達，方便夾具能上下左右的調整位置，增加放

置紅球的準確度。 

機構設計 

主架： 

設計時因為考慮要攻金杯，所以主架的高度

設計在９０公分，上升之後可以達到２００公分，

為了讓車子不會翻車，所以底盤的長寬約在９０公

分。主架上升共三層，一、二層上升是利用二、三

層的氣壓缸拉動２ｍｍ的纜線使一、二層上升(圖

一、圖二)，一、二層連接是利用滑軌固定，因為一、

二層所承受的重量較大，上升部份又只是用四條２

ｍｍ的纜線拉動，為了使一、二層不搖晃，所以採

用滑軌做固定一、二層上升的部份。二、三層上升

部份是利用氣壓缸直接推動，但因為只有兩支氣壓

缸推動，為了防止主架的二、三層前後搖晃，所以

四條等長的２ｍｍ纜線除了有使一、二層上升的功

能，還有平衡二、三層的功能。 

 圖一 

 圖二 



 

圖三 

行走機構： 

行走機構我們是採用前輪驅動，後輪用兩個小

導輪，使轉彎更容易轉彎，設計時為了直接過球池

的擋板，所以用２８吋的腳踏車輪(圖四)，為了讓

過球池的檔板更容易，先將車輪上的外胎拿掉後再

車輪上加了１６個管束，為了使行走時不易打滑，

在管束上加了防滑墊(圖五)。為了防止後輪的小導

輪卡在檔板後，在導輪與主架間加了兩支斜桿(圖

六)。為了使行走速度加快且能跨越球池的檔板，最

後選用了５０ｗ２４ｖ ３２００ｒｐｍ減速比

１００的馬達。 

 
 
 
 
 
 
 
           圖四 

 
 
 
 
 
 
 

  圖五 

圖六 

取球機構： 

其方式有很多種選擇，討論最適合本主體的機

構，應用推土機剷土之動作原理取球，運用氣壓缸

的伸縮，使取球盒放下、收起，為了避免氣壓缸動

作方向錯誤，取球機構收起時不可超過９０度。在

取球盒上裝上魔術氈的圓桿，利用馬達來轉動裝有

魔術氈的圓桿，讓球更容易收集到取球盒中，當氣

壓缸縮回來時，就可以將球送到球箱裡面(圖七)。   

 圖七 

球箱： 

球箱是採用模型板製作，並在主架的上方兩

側，安裝滑軌並與球箱連接在一起，就可以使球箱

可以上下移動(圖八)，為了使球箱上升，在主架的

上方使用滑輪固定，並用１ｍｍ纜線綁在主架兩

側，當架子上升時就可以連帶使球箱跟著上升(圖

九)。球箱內部是以縲旋狀的方式設計，為了破除架

橋現象，在出球口裝置兩支小氣壓缸。出球口有一

個閘門(圖十)，當球箱上升後，閘門會打開。 

 

 

 

 

 

 

圖八                    圖九 



 

 

 

 

                              圖十 

分球器＆球道： 

當球箱升到最高處，閘門打開後球會從出球口

滾到分球器，分球器上有一個約１２０度的Ｌ片(圖

十一)，要分球時，氣壓缸(圖十二)會推動Ｌ片，球

會滾至Ｌ片上，此時球道上有一個氣壓缸，當球是

我方的球時球道的氣壓缸升出，分球器的氣壓缸縮

回時，球就會滾至球道。當球是對方的球時，球道

的氣壓缸會縮回，分球器的氣壓缸縮回時，球就會

滾至棄球口(圖十四)。如果是攻２００ｃｍ的天平

時，分球器上方有一個可用馬達轉動湯匙(圖十

三)，可將球打入２００ｃｍ的天平中。 

 

 

 

 

                                    圖十一 

 

 

 

 

 

                                圖十二 

 

                                  

 

 

  

                                    圖十三 

                                  

 

 

 

                                    圖十四 

金杯手臂： 

在棄球口會有一個球道將球引到金杯手臂夾

球的地方，當此球為紅球時，夾子會將紅球夾起，

再用馬達將手臂舉起(圖十五)。 

夾子是用氣壓缸和鐵絲做成的，當氣壓缸縮回

時，塑膠片會擠壓鐵絲，使夾子張開，當氣壓缸升

出時，塑膠片會推擠鐵絲，使夾子夾住紅球(圖十

六)。 

手臂是用６０ｃｍ行程的氣壓缸做成，升出時

的總長度是１３０ｃｍ，氣壓缸上黏有用壓克力片

和Ｌ型的鋁條做成的軌道，使氣壓缸不會轉動。 

手臂和夾子連接處是用鋁片固定，上面有兩個

小馬達，可以做上、下、左、右的微調(圖十七)。 

 

 

 

 

 

 

 

                  圖十五 

 

 

 

 

 

 

 

                   圖十六 

 

 

 

                   圖十七 

 

 

 

                   圖十七 

 



機電控制 

為了追求速度，我們不使用傳統的馬達，因為

馬達速度並不是說很快，所以我們團隊決定車體大

部分架構使用氣壓缸(圖十八)來做為控制，使用到

氣壓缸不外乎就要用到『電磁閥』，因為我們的車

體所使用的電瓶為 24V，所以『電磁閥』也是使用

24V 電壓來作為驅動，使用電磁閥的時候，有一項

需要特別注意的，就是『極性』的問題，有些電磁

閥有『正負極性』之分，所以使用上需特別注意。

輪子馬達的部分，我們配合簡單的電路，採用最直

接的方法來控制車體的行進，而不使用複雜的『繼

電器』來控制車體的行進。我們攻金杯的手臂，由

於是使用馬達的方式，來達到伸展的目的。由於此

顆馬達速度過快，當時又無法找到合適的『減速

比』，所以我們只好使用『水泥電阻』來降壓， 以

達到減速的效果。 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖十八 

機器人成品 

 

參賽感言 

比賽題目一出來的時候，我們就開始討論如何

取球，如何攻金杯，討論了好一陣子，才決定使用

我們車體的大概架構，我們團隊決定使用上升機構

來完成攻 150、200 公分的天秤。當上升機構上升

時，就順便把球箱拉至高處，再讓球從高處滑至低

處，來完成攻天秤的動作。在剛開始進行的時候，

不知道如何著手，所以也沒考慮到很多的事情，一

想到什麼就開始做，以致於一開始做的東西完全不

能用，重量也遠遠超過當初的預算，所以...我們

重新討論要使用什麼樣的材質，來達到『既輕且堅

固』，最後我們的團隊決定使用角鋁來做為車體的

主架構。 

  我們對於機械結構可說是一無所知，於是我們開

始翻閱相關的書籍，最後我們對比賽的熱誠使我們

熬過來了，也補強了我們對機械結構的知識，於是

我們開始進行分組的動作，我們分為二組，一組負

責車體的架構，另外一組則負責取球的部分，分組

使我們深深的了解到團隊合作的重要，如果沒有分

工合作的話，我們可能無法預期完成這部分的架

構。至於取球部分，我們絞盡腦汁後，決定球箱以

保麗龍板來做為材料，經過測試之後，證明它的強

度是足以去支撐球的總重量。在設計球箱的同時，

我們如何設計，終究會有卡球的問題，於是我們開

始討論如何把卡球的問題降到最低，經過幾番的測

試後，決定內部採用螺旋的形狀，讓球從高處滑至

球箱的出口處，但這樣還是不夠的，於是我們又於

球箱的內部加裝兩支小氣壓缸來避免卡球的問

題。球箱內部可說大概完成，於是我們又開始著手

另一部分，那就是『球道』部分，這部分決定了攻

天秤的快慢，該如何做才能使攻天秤的速度更快

呢？我們決定在球道上加裝一支小氣壓缸，如果是

我方的球，則氣壓缸不做動作，讓球直接滑入天

秤，如果是他方的球，則此支氣壓缸則將他方的球

阻擋，讓它從下方掉落，此方法可說是我們嘗試過

那麼多的方法中，最快的一種。 

  藉由參加這次的比賽，將深藏在我們的體內的潛

力發揮了出來，這時讓我想起了一句名言『每個人



潛力是無限的』。也讓我們團隊深深的了解到團隊

合作的重要性，在此感謝主辦單位讓我們有這個機

會去發揮我們每個人的潛力。 
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