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機器人簡介 

這次我們機器人的簡介與特色是我們採用了 2 隻手爪

和架高台的理念，這是其他學校組別所沒有的特色，我們

的機器人是為了能夠順利夾取 3種不同的方塊所設計，在

考慮高度與重量我們先採用了鋁材並製作架高台，製作架

高台的目的是因為高度的問題，它能讓我們高度提升

80mm，而且我們的 2隻手臂都是接合在架高台的側面，說

到 2隻手爪是為了能讓我們能夾取更多的方塊跟不同尺寸

的方塊，分為大手爪跟小手爪；大手爪 3種尺寸都能夠夾

取，小手爪能夾取中的和小的方塊；但機動性高；速度也

比大手爪快很多，所以 2隻手爪都有他們的公用，2隻手

爪的傳動方式是使用吊線加馬達的方式傳動，因為重量的

關係無法完全採用馬達，所以用吊線輔助，底盤的傳動方

式是用後輪傳動的方法，我們用了車窗馬達給予底盤動

力，我們用 2隻手爪是希望能一次夾取 2個方塊來達到減

少時間的消耗，並適時的看對方夾取方塊的大小來應對，

這就是我們機器人的簡介。 

 

設計概念 

我們將機器人分成底盤、架高台、機器大手臂、機

器小手臂、機器大手爪與機器小手爪等六個主要部分。 

底盤主要功能為讓 4個角落組裝上輪胎和撐住架高台，讓

其穩定然後放些電瓶的功能。 

架高台主要提高 2隻手臂及手爪適當的高度，讓其容易夾

到高處的方塊。 

機器大手臂及機器小手臂主要是能夠伸出一定長度放置方

塊而不讓機器人接觸到直徑 90cm的禁區。 

機器大手爪及機器小手爪主要功能為可以挾持 3種不同尺

寸的方塊(小手爪只能挾持中和小方塊)然後放置高 50cm

的得分檯座上。 

 

機構設計 

機器人之設計的構造分析在這邊分為幾個部份如下一

一介紹： 

A. 底盤： 

    在底盤這部份其結構上的分析大概只需要注意能不能

將 30kg 的重量限制撐住，而不會讓底盤倒塌，但底盤的本

身也不能太重(大概 10kg 左右)，所以在材料上我們選用了

2 支 20mm x 20mm x 700mm x 2mm(厚度)的方鋁、2支 40mm 

x 20mm x 700mm x 2mm(厚度)的長方鋁、和 2支 75mm x 75mm 

x 750mm x 3mm(厚度)的角鋁等材料。其我們將 2支 700mm

的方鋁和 2支 750mm 的角鋁用鉚釘連接固定在一起，再把

700mm 的長方鋁用螺絲和螺帽鎖在角鋁上，以便之後能將

架高台固定在長方鋁上面。圖 1所示是底盤的構造圖： 

 

圖 1 底盤構造圖 
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B. 架高台： 

    設計上架高台的原因是因為在比賽時要挾持的方塊高

度它最高的高度有 200mm 左右，所以怕再比賽時高度不夠

而挾持不到方塊，所以決定設計做一個架高台來增加在挾

持方塊的時候所需要的高度，但是架高台跟底盤一樣有重

量的限制(大概 6kg 左右)，所以在材料上我們選擇了 4 支

20mm x 20mm x 475mm x 2mm(厚度)的方鋁、和 4支 20mm x 

20mm x 800mm x 2mm(厚度)的方鋁等材料。然後將其 4支

475mm 的方鋁用鉚釘組合成 500mm x 500mm 的正方形台面，

在將 800mm 的 4 支方鋁一樣用鉚釘固定在正方形台面的四

個角落，就行成我們所要的架高台。圖 2所示是架高台的

構造圖： 

 

 

圖 2 架高台構造圖 

 

C. 傳動方式： 

    在機器人的傳動方面我們是採用了 2 個電動車窗用的

馬達、6顆軸承(我們使用的是 6202 型含軸乘座)、4個輪

胎和 4支我們自己所車的軸心等材料來製作傳動的部分。

首先將機器人底盤的角鋁四邊鑽上我們所有要配合的孔，

然後將軸、軸承座、和輪胎裝置角鋁上，而前輪要用 2顆

軸承座，因為如果只用 1顆軸承座會無法固定住軸心，而

受到一點外力就會使軸心左右搖擺，所以我們使用 2顆軸

承做就可以解決軸心搖擺的問題，然後再把傳動最重要的

馬達裝置於後輪上。我們的機器人主要是以後輪來驅動前

輪，然後利用後輪來控制機器人的前進、後退、左轉、右

轉，讓機器人轉彎的方法很簡單，馬達部分的控制我們是

用 3段式的開關來達成馬達的正反轉的原理來帶動後輪的

左右邊，然後只讓左右輪轉動一邊或一邊正轉另一邊進行

反轉的話就可以讓機器人往左右方向移動的效果。 

 

D. 機器大手臂： 

    手臂方面我們採用的長方鋁，我們當初設計手臂時我

們就把手臂跟架高台一起設計，因為一般沒架高台時；都

需要 2節或 3節的手臂才能達到比賽時所需要的長度，於

是我們所設計的架高台就等於我們的第一節手臂，而我們

的手臂可以算是第 2節，在比賽中有重量的限制；我們便

先將長方鋁給銑掉一些部份；這樣能使重量減輕；符合我

們的需要，再配合我們的架高台；能使我們的手爪有 360

度的旋轉，這樣使我們能夠夾方塊的範圍變大了，便利性

跟機動性也提高了不少，這就是我們手臂配合架高台的動

機。而在材料方面我們用了一支 40mm x 20mm x 1000mm x 

2mm(厚度)的長方鋁、1片 120mm x 100mm x 7mm(厚度)的

鋁板、1顆減速機構的馬達、1顆軸承(我們使用的是 6202

型含軸乘座)、和 1支我們自己所車的軸心，然後配合馬

達、長方鋁、軸承座、鋁板來組合，最後將鋁板固定在正

方形台面的旁邊即可。圖 3所示是機器大手臂的構造圖： 

 

 

圖 3 機器大手臂構造圖 

E. 機器大手爪： 

    在機器人的手爪方面我們材料上使用了 5 片 120mm x 

100 mm x 4mm(厚度)的鋁板、2根直徑 10mm x 350mm 的鋁

棒、1支 40mm x 20mm x 300mm x 2mm(厚度)的長方鋁、和

1根直徑 22mm 的導螺桿；傳動方式是使用導螺桿來移動挾

持，這樣的挾持方式能夠挾持比賽中的 3種尺寸，這也是
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我們使用導螺桿的原因之一，我們還車了 2 支直徑 10mm

的導桿；這能使我們的鋁板能更平穩、順利的移動挾持，

導螺桿是動力是用車窗馬達，因為導螺桿齒距太小的關

係；我們用車窗馬達的話；不會有移動緩慢的情形發生，

這也是我們討論出來的結果，手臂與手爪接合處我們打算

用 2片鋁板；在車一根軸，全部串在一起，使手爪能夠擺

動；避免有死角的發生，這就是我們手爪的設計與製作的

動機。圖 4所示是機器大手爪的構造圖： 

 

 

圖 4 機器大手爪構造圖 

 

F. 機器小手臂: 

我們做這隻小手臂的原因是因為架高台的空間還很

多，所以在製作一隻比較小的手臂來裝飾，讓整體看起來

不會太過於單調而且機器人整體的重量還不會超過

30KG，不怕因為在製作一隻手臂而過重，因為這隻手臂的

材料我們採用了 20mm x 20mm x 800mm x 1mm(厚度)的正

方鋁，這種材料很輕，不必要在用銑床挖空來減輕重量了，

之後跟大手臂一樣也用了 1 片 120mm x 100mm x 7mm(厚度)

的鋁板、1顆減速機構的馬達、1顆軸承(我們使用的是6202

型含軸乘座)、和 1支我們自己所車的軸心，然後配合馬

達、正方鋁、軸承座、鋁板來組合，最後將鋁板固定在正

方形台面的旁邊即可。圖 5是機器小手臂的構造圖： 

 
圖 5 機器小手臂構造圖 

 

G. 機器小手爪: 

在機器小手爪這部分我們材料上使用了一支 15mm x 

15mm x 300mm x 1mm(厚度)的正方鋁、2支 15mm x 15mm x 

200mm x 1mm(厚度)的正方鋁、2條 50mm 的彈簧、1條長

1500mm 的細吊線。將 2支 200mm 的正方鋁做成約有 150度

的角度，之後連接在 300mm 的正方鋁上再將其 2支 200mm

的正方鋁中間接上細吊線(圖 6所示)；而小手爪的傳動方

式跟大手爪不一樣，是利用馬達捲住吊線(圖 7所示)然後

用吊線拉住 2支 200mm 的正方鋁使 2支正方鋁能挾持方

塊，但是卻因為放鬆吊線而 2支正方鋁無法放開方塊，所

以在正方鋁中間接上了 2 條彈簧才能將放鬆吊線的正方鋁

拉開其放開方塊。 

 

圖 6 機器小手爪組合圖 

 

圖 7 馬達捲吊線裝置圖 
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機電控制 

在控制機器人這方面我們買了整理箱來當作我們的控

制盒，將控制盒上挖了 9 個洞來放置所有的開關按鈕(圖 8 

所示)，其中有 7個開關都是 3段式的按鈕，因為要控制馬

達的正轉、反轉與停止 3 個部分；另外還有 2 個開關是 2

段式的按鈕，這種 2 段式的開關我們是拿來作煞車用的，

因為我們的機器人有 2 個地方的手臂會因為力距有點大而

使手臂再操作時，而慢慢的往下滑落所以我們利用 2 段式

的開關；當開關打開時讓馬達的正負極通電使馬達暫時性

的短電，就會達到煞車的效果。之後我們買好所有需要的

電線，將馬達的正負極連接到我們買的集線器(圖 9所示)， 

再從集線器連接電線到控制盒上的 9 個開關按鈕，最後再

將電瓶也全部接上於所有馬達用的開關上即可通電控制機

器人。 

 

圖 8 機器人控制盒 

 

圖 9 配線圖 

 

機器人成品 

圖 10 為機器人組合圖，我們機器人的特色就在於它擁

有 2隻手爪，就像我們給他取的機器人名子“鐵甲武士＂

一樣，像是帶著 2把刀是武士，來到像戰爭般的比賽。 

 

圖 10 機器人組合圖 

 

參賽感言 

    對於這次機器人創意與製造實作的比賽，我們最開始

得知要參賽，便從老師那先吸收一些比賽的方法與方式和

一些隻前學長留下來的成品中去找到我們要製作機器人靈

感，我們先從設計圖著手，我們在設計這方面真的花了不

少時間，不過也算順利完成，我們便開始購買材料和動工，

剛開始也是遇到多困難，因為有許多的材料都是之前沒買

過的，在加工上面我們花了不少的時間，因為途中我們做

錯了不少次，像是軸我們就車了 4、5 次，還有用銑床銑手

臂也銑錯了 2、3 次，其實我們銑床的技術也是因為這次比

賽才有機會學習的，在之後一直到我們差不多完成的時

候，發現我們找不到手臂能用的馬達，在幾乎跑遍了大台

北地區也找不到我們適用的馬達，再經過老師的建議我們

學會了用吊線來支撐手臂的重量，總算也解決了這項問

題，到了參賽那天我們看到許許多多別人所設計的機器

人，更讓我們有了新的認知與學習了不少的經驗和靈感，

大家的想法都有值得學習的地方，才深深了解我們能學習

的方向和東西真的相當多元化和豐富，所以我們當然也要

好好的努力學習，並且得到更多的知識與經驗，在比賽之

後；雖然我們成績不理想；但我們知道我們有學到許多東

西和有了相當不錯的經驗，希望能有機會再參與這麼有意

義的競賽活動。 

 

感謝詞 

這一次 TDK 和教育部舉辦的機器人創意與製造實作的

比賽，讓我們對於自己的思考方式和創意想法都有了新的
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啟發，對於處理事情與問題也都有了新的認知，這都要感

謝主辦單位和所有協辦單位，還有這次指導我們的所有老

師；和機械系主任的大力支持，讓我們有這種學習的機會，

能夠好好的發揮自己的創意並且有了難忘的經驗，尤其感

謝我們的指導老師郭老師；很有耐心的教導我們，因為一

開始我們什麼都不懂，所以老師真的花了不少的時間和心

血來幫助我們，也感謝學校給我們這次的參賽機會。 
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