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機器人簡介 

我們機器人是以本次比賽之機器人重點在速度與穩

度﹔在手爪的機構設計上是採用塑鋼在鋁擠管上方與螺桿

配合驅動,將滑塊置入溝槽間使之滑動時較平穩。 

手臂部分：用鋁擠管銑槽置入塑鋼並銑槽當第一臂,第2臂

鋁擠管接上齒條機構,就形成了升降系統。用鋁擠管銑槽,

目的是為了減輕重量再以軸連接二.三臂形成手臂的旋轉

機構部分。以上請參照圖三機器人完工側視圖，最後為手

爪與手臂連接之關節機構，主要目的是為了微調手臂機構

與手爪之間的角度，放置時省時又快速。 

底座部分：搭接時將鋁條挖凹槽將其搭接並與螺絲加以固

定。用輪軸機構部分則是以二片鋁板鑽孔裝上軸承固定於

底盤上。要注意的一點是軸與軸承機構的配合。 

 

設計概念 

本次比賽是要夾取大、中、小、各三種方塊，放置到

競賽區中的台座上，大方塊的最高高度為200公分，所以我

們所設計的手臂，採用垂直升降的機構來製作，手爪則採

用正反牙導螺桿，來抓取方塊，在手臂的驅動上，我們採

用車窗馬達來驅動手臂，手臂間，用蝸桿來驅動手臂上下

擺放的動作，底盤是採用車窗馬達來驅動前進，整體的材

料，我們都使用鋁擠管來製作。 

 

機構設計 

我們所製作的機器人特色如下： 

手臂部分分為二部分;第一部份為升降,第二部份為旋轉部

分。 

升降部分: 

為達到配合取方塊之需要高度而設計，我們採用齒輪齒條

來搭配，以 2個鋁擠管搭接，配合馬達，選用 DC 直流馬達

其升降速度快，又能固定在所需的高度，來夾取方塊跟放

置方塊，其升降又穩不易搖晃，請看圖 2-1.機器人完工側

視圖及圖 2-4.手臂圖。 

關節部分: 

再升降部分與關節的部分，我們用蝸桿來搭接，用蝸桿來

起動關節部分可 270度旋轉，其可選用大的馬達，配合扭

力大，速度極佳，其蜗桿能承受的扭力也大，請看圖 2-1.

機器人完工側視圖及圖 2-4.手臂圖。 

 

手爪部分: 

我們用正反牙的導螺桿，來做夾取方塊的驅動，再用傘齒

來配導螺桿，當馬達轉動時，由於導螺桿是正反牙的關西，

在馬達正轉時，2 片手爪會向內移動，夾取方塊，相對的

反轉時，會往外移動，放置方塊，用正反牙導螺桿，可使

手爪抓取到一定的緊度後，就可以關掉馬達，其方塊也還

會緊緊抓勞，不會損耗不必要浪費的電力，在手爪與關節

手臂接處，我們用了 2 塊長方形鋁塊，此部分是用再於，

放置方塊時的微調動作，使擺方塊時，能更準確的放置方

塊，請看圖 2-3.為機器人夾取大方塊圖。 

 

底盤部分: 

我們的底盤用鋁擠管來製作，重量輕，又能承受手臂的重

量，韌性佳，在輪軸上，我們用 2片鋁板，在鋁板上鑽洞，

鎖上軸承，使底盤的靈活度增加，也較穩固，用 2片鋁板，

可任意的調整輪胎的距離，此部分發生故障時，也較易拆

除維修，在輪軸上我們還加裝上了皮帶齒，使 2顆馬達，

一顆正轉，一顆反轉時，底盤可原地 360度的旋轉，再比

賽中能更靈活的移動，在輪胎上我們也貼上了胎皮，使抓
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地力增加，再做 360度轉向時，不會使輪胎空轉也增加了

靈活性，用皮帶齒所輸出的動力也較一致，請看圖 2-2.機

器人完工正視圖。 

 

機電控制 

為了通過比賽的需要，我們的機器人必須能夠操控自如，

才能順利且快速地夾取方塊。所以為了適應有時需速度很

快來節省時間，有時又必須使用微調將速度慢下來夾取方

塊，我們機器人(AI-Robot)是採用基本的邏輯配線,為配合

好調整且易拆易調整之特性。我們將每顆馬達（ＤＣ）的

正負極，用電線將其正負極連接到端子座上，再一一調整

其端子座上的位子，並將相對位寫上編號(以利調整)。接

下來一一將端子座上的線接到控制的開關上,再加以編號

(以方便觀察),端子座與面板之間的線採用較軟的線來連

接一方面操控比較靈活另一方面比較沒壓迫感所以採用控

制器請看圖 1-1 控制器實際圖。 

配線部分: 

我們將每顆馬達（ＤＣ）的正負極，用電線將其正負

極連接到端子座上，再一一調整其端子座上的位子，並將

相對位寫上編號(以利調整)。接下來一一將端子座上的線

接到控自的開關上,再加以編號(以方便觀察),端子座與面

板之間的線採用較軟的線來連接一方面操控比較靈活另一

方面比較沒壓迫感所以採用，請看圖 1-2 電路配線圖。 

繼電器部分: 

機器人(AI-Robot)有幾個地方需要加入極限開關怕因

為操縱過程中超出範圍而導致損壞所以我們加入極限開關

當他超過範圍時他正向會斷電反向還是有電則能反向運作

不影響其運作能力，請看圖 1-2 電路配線圖。 

電力部分: 

機器人(AI-Robot)會以電瓶為主要的動力來源是最方

便最省事的動力來源，請看圖 1-2 電路配線圖。 

 

 

圖 1-1.控制器實際圖 

 

 

圖 1-2.電路配線圖 

 

機器人成品 

 

圖 2-1.機器人完工側視圖 
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圖 2-2.機器人完工正視圖 

 

 

圖 2-3.為機器人夾取大方塊圖 

 

圖 2-4.手臂圖 

 

參賽感言 

這次的比賽雖然沒有拿到好成績，但是在比賽的過程

中，我們也觀摩了許多參賽隊伍的作品，觀看各隊機器人

的特色，也學到了許多東西，也讓我們發現，如何改進我

們的機器人，雖然沒得到好成績，但是我們卻學了許多，

在這次比賽我們的機器人手爪，使用導螺桿，我們使用的

是一根正反牙的導螺桿，在比賽當天看到了其它有些隊伍

機器人，手爪也使用導螺桿，他們用的是 2根導螺桿，一

根正牙、一根反牙，在手爪夾取的速度上，就比我們用一

根的快上許多，夾取大方塊時也比較容易快速的夾取到，

這點就是我們所學到了東西之一，學到的東西很多。 
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