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機器人簡介 

本次的機器人製造，為了配合比賽規則，所以在許多

機器結構上必須下相當的功夫，像是我們這次的機器必須

要爬過高 20公分的梯形障礙，進去裡面撿取網球，所以在

這方面我們使用皮帶輪的帶動方式，使機器可以在此障礙

爬動，而機器體積又限定在一立方公尺，以及限重 30公斤

的狀況下，機器爬坡又必須要顧慮到它的重心，是否會因

為爬坡而翻覆。而撿球的方式必須要快、狠、準，因為比

賽的時間只有四分鐘，所以迅速確實是一關鍵，並且球有

三種顏色，必須要有辨識系統作顏色辨別功用，以便撿取

所需之顏色，在這一方面，我們使用堆土機的機構，來檢

取大數量的球，再來，車子的行走必須要有一定的速度，

所以我們使用兩顆大馬達作為帶動，直接帶動輪肘，使它

行走，然後必須將各顏色的網球放在指定的籃網內，所以

我們利用修車廠所使用的千斤頂機構，將我們整個集球裝

置升到比擺動天平高(約 3 公尺高)在經過辨識系統辨識

後，經有汽車天線能一階一階伸長，並在裡面放置我們製

作的塑膠塑袋，使它能做為輸送球到頂端的通道，並且伸

長長度必須達到 80公分跟 100公分，將球放在網中，綜合

各點，機器的製作實為困難。 
設計概念 

我們將機器人分成底盤、時規皮帶、集球機構、辨識系統、

升降機構等五個主要部分。 

底盤 主要功能是支撐全部的機構，所以必須有強度，底盤

製造成戰車形狀以便於爬上梯形檔板。 

時規皮帶 主要是用於爬斜坡，所以必須要有很大的摩擦

力，時規皮帶無論在爬斜坡、行走都有相當的水準，而皮

帶的摩擦大，有比較快的速度。 

集球機構 鏟球方式來收集網球，把球收集於機器人上身的 

籃網上，在將所要的網球送入概指定的籃網裡集球裝置用 

於大量儲放入網球。 

辨識系統 主要功能在辨識紅、藍、綠的網球，以方便將各 

顏色的網球放入指定籃網內。 

升降機構 主要功能將集球機構整個上升至 3公尺高，經由 

氣壓缸作動，可以承受重量而且做動速度也比較快。 

 

機構設計 
在一開始的雛形製作完畢後，為了減輕重量、增加機

構的實用性、以及耐用性，經過ㄧ再修改以及測試後，我

們在比賽前終於訂定最後的機器模樣，在修改後發現，一

開始的想法太過於複雜化，而且離現實有點遠，不是想像

中的好做跟完美，尤其是經過修改後才發現越是簡單的東

西，越容易做出現在所要求的動作，不要把事物想的太過

於困難，以簡單為主，像是我們丟球的部分，利用簡單的

塑膠圓袋來做導管，把球丟到所要之位置。由於比賽的規

則之訂定，把機器做成以下五大部分： 

一、底盤： 

當初在架構機器人的底盤時考慮了許多的因素，像是要進

入集球區取球或者是在外圍撿球，這兩種的決定對於底盤

的製作會帶來不同的構想和設計，最後的定案是進入集球

區取球。而我們的構想就是利用方管的組合使底盤成型，

然而方管所組成的底盤有許多簍空的地方是為了便於我們

放置像電瓶或是馬達等等的物品。至於行走方式採取戰車

履帶行進的方式，首先我們用 6顆直徑 10㎝和 2顆直徑 5

㎝的輪子再加上石規皮帶來帶動機器人的行走，2顆大輪

為主軸連接馬達來帶動皮帶之運轉，而小輪是為了鬆緊皮

帶拆卸方便之用。由於要越過高度 20㎝的爬坡，底盤馬達

所需使用的馬力即鈕力相對的也要很夠力才行，不然不要

說是爬坡就連行走都很困難呢！所以我們採用 40W減速

馬達來帶動機器人的行走和爬坡。 
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(圖一) 

 

二、爬坡機構： 

行走方式採取戰車履帶行進的方式，以方便爬過上底 5 cm 

、下底 20cm、高 20cm的梯形擋板，而利用時規皮帶用來

爬斜坡，因為，必須要有很大的摩擦力，時規皮帶無論在

爬斜坡、行走都有相當的水準，而皮帶的摩擦大，有比較

快的速度加上 40W馬達，所以機械人可以很順利爬過擋

板。 

 

          (圖二) 

 

三、集球機構： 

    我們利用簡易的網子，編成ㄧ個類似推土機的裝置，利

用鏈條作為馬達跟齒輪之間的力量傳遞的媒介，來進行鏟

球的動作，網子利用鐵網編織而成，做成寬 60cm長 20cm

的尺寸，其中三面作成高 15cm的擋牆，然後以兩根鋁製

方管放置在此網子的兩邊並固定起來，兩方管在用一鐵圓

管串起來後做固定，並把大齒輪放在此鐵桿中，為了確保

此機構的動作，齒輪採用ㄧ比四的配置，再搭配渦桿渦輪

馬達，以一比二十的配置來做上升動作，在經過測試後，

速度剛好可以調整到想要的角度，來把球丟入機器的塑膠

圓網中，在接由之後的辨識做動作。 

 

 

 

         

                  (圖三) 

四、辨識系統： 

利用簡易的 Y型水管，再岔口處挖出一個圓孔，裝入 1公

分鋁製圓管並搭配小型馬達，在圓管上鎖上ㄧ片鋁片，利

用馬達的正反轉來使墊片左右擺動，使球可以往兩邊跑，

並在水管上鑽ㄧ個小洞，將辨識器裝入此孔中，來做辨識

動作，已達辨識要跟不要的球，在其中ㄧ個出口裝置一個

汽車天線，並在天線跟出口之間接上ㄧ長條形塑膠圓袋，

使球可以從此出口滾到天線所放置的位置，另ㄧ出口也是

另用一個塑膠圓袋作為導管，將不要的球導出機器外，然

後將此機構裝在一個塑膠圓籃之下，當球鏟進來後，直接

做辨識動作，即可達到此系統的效用。 

               

                       (圖四) 

五、升降機構： 

我們取用於修車廠所使用的千斤頂機構，可以將我們整個 

集球裝置升到比轉動天平(轉動天平 300cm，升降底盤 

可以到達 320cm高)，所以我們用 24隻長 70cm、

16mmx16mm 

的方形鋁管架構而成，在將籃網中的網球滾到籃球中，所 

以升降機構必須可以承受籃網還有收集網球後的重量，我 

們是以氣壓缸方式做動，因為氣壓比較有力量可以承受重 
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量而且做動速度也比較快，可以在短短四分鐘內爭取更多 

時間多跑幾次。     

 

         (圖五) 

機器人成品 
一台符合比賽規則的機械人完成囉，它長 90cm、寛

70cm、高 70cm、重量 28公斤、最大升降量 320cm、控制

器 0.8g。 

 
(圖六) 

參賽感言 
參加這次機器人的比賽.是我們第一次參加這類型的活動.

我們這組對於機器人的製作.真的是毫無頭緒可言.只是覺

得作機器人好像蠻有趣的.所以才想參加製作機器人的比

賽.最初設計時.有參考學長之前做過的機器人.思考了許久.

終於決定了機器人底盤的架構以及材料.底盤的架構類似

戰車.以皮帶輪帶動行走之.材料方面則是以鋁材.當初選擇

鋁是因比賽規則中有限重的條件. 

接下來的設計.就依比賽的規則條件為前提.我們在比賽的

規則中.討論最久的就是球該如何放在車上?如何放在高度

很高的籃子裡?又該如何分辨球的顏色?..等等的這些問題.

說實在的我們對這問題想了很久.遲遲都沒有人能提出很

好的意見.後來有了最初的構想.我們用吸的.把球依依的放

在車上後然後用辨識器來分辨顏色.於是我們開始動工了.

跑了一些地方.找看看類似吸塵器的東西.結果沒有!而後我

們也試驗用吸的是否可行.用一般家用的吸塵器來吸球.發

現可以吸.不過吸口要很接近球.外加我們需要很長且密閉

的管子.想到此.發現很多的問題.問題 1:要一次吸大量的球.

想必要很大的吸力.那馬達不就需要很大且重量重的!問題

2:假如把大量的球吸到機器本體後.那要如何篩選球的顏色.

如何分開?問題 3:密閉且形狀特別的管子.我們如何做出.是

否可以找廠商訂做?種種的難題.讓我們碰壁.只好另行它法.

直接用機械式的手臂剷球.放在固定 

的地方.然後用人工肉眼辨識球的顏色.來進行分類. 

至於要如何把球放到高處的籃子裡.我們也是想了許久.終

於想到以交叉的鋁條重疊連接後可以做出伸縮的動作.於

是我們以此機構來升高球的高度.以便把球放在天平的籃

子裡.但是.又要如何使它能上下伸縮呢?本以螺桿配合馬達

傳動之.可是動力卻不夠大.力量不平均.無法上下伸縮.而又

再動力上做了改變(改成氣壓缸帶動).所以在升降的部分構

造也修改了一些.我們在升降機構長度.尺寸.角度上做了些

微的調整.由於氣壓缸動力很大.所以左右的尺寸配合度上.

又要更加的精準.使力量平衡.才不會一邊升的高.一邊升的

低.導致力量不平均.無法使整體的機構上升.因為升降機構

升起來的高度有 300公分.會左右晃的現象.所以在中間各

階末端處.以小鋁板連接之.增加其穩定性.使得升到高處時.

整體不會左右晃.以上的問題是我們這組做了多次的試驗.

最後出來的結果.經歷了很多不成功的方法.最後的結論.當

然我們還是不覺得做的很好.可是時間上以沒時間再讓我

們加以的改進.試驗了. 

到了比賽當天.發現每個學校機器都有不同的設計.每個設

計都很新鮮.有些設計真是讓人嘆為觀止.真的很厲害.得到

名次的機器人.更是沒話說.也許是他們花了更多的時間.心

思在這上面.才能有如此傲人的成績. 

我們這組這次比賽雖然沒有勝出.不過在製作機器人的過

程中.我們學習到管理、溝通、人際相處、責任感、團隊合

作、耐力、抗壓性、協調性、經驗、恆心. 
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這些的種種.讓我們的身心有所的進步.以後對於各方面的

處事.想必有更深一層的觀點及處理的技巧。 
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