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自動組: TDK i-Auto 及全球傳動  

 

指導老師：李聯旺 博士 

參賽同學：林鼎恆、洪復成、莊健昱、余鈞愷 

龍華科技大學機械工程系 

 

 

機器人簡介 

蘋果公司的產品從 iMac、iPod、iTunes到 iPhone，名

稱都加上「i」這個前綴字母，最初的意思是網路（internet），

宣示了網路時代的來臨；到後期「i」的意義進一步擴充，

也代表「我」的意思，意味著獨立性，龍華科技大學機械

系這次參加 TDK競賽想表現的也是我們的獨特思想，蘋果

公司不管是電腦或是現在最流行的智慧型手機都佔有一席

之地，我們也希望能像蘋果公司一樣在 TDK比賽場上表現

出色。本屆我們所參加的組別為自控組，須要靠機器人本

身自己的控制能力來完成所有關卡所以我們選用 Auto 這

個名字來突顯我們製作的機器人所擁有的自主性。最終命

名為「i-Auto」。 

 

設計概念 

龍華科技大學全球傳動隊的 iAuto 機器人，採 8 個車

輪的結構設計，全車的結構採鋁矩形構件，重量輕結構強

度高，驅動使用 PU輪，輔助輪以鐵氟龍膠帶減少摩擦力，

可減小迴轉半徑，上下階梯採步進馬達搭配滾珠螺桿的驅

動方式來完成，藉此通過第一關的馬卡道路區；聖杯夾取

機構以 3D 列印方式製作，具有重量輕與製作修改快速的

優勢，為順利及確切配合聖杯形狀所以改良夾爪前端之型

狀，使聖杯不易晃動，藉此完成聖杯的夾取動作；聖杯平

衡裝置運用重力原理使聖杯保持水平狀態，讓聖杯中的生

命之球不會因機器人行徑間的震動而掉落；電控部分則使

用LabVIEW圖控軟體來完成所有 I/O訊號之擷取與馬達的

驅動控制。 

機構設計 

此次 TDK競賽有馬卡道路區、半屏山區及斜張橋區等

比賽區域，要應付此比賽場地每一關卡，朝著關卡需求加

以設計機器人之機構動作，除了需通過路面不平的區域

外，還要避免機械手臂夾取之聖杯中的生命之球掉落，

『i-Auto』設計了重力平衡裝置，利用不倒翁的原理，不

管路面傾斜度多大都自動完成自主平衡。此次比賽所設計

的 i-Auto機器人之側視、俯視及前視圖，如圖 1-3所示。 

 

 

圖 1 i-Auto機器人機構側視圖 

 

 

圖 2 i-Auto機器人機構俯視圖 
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圖 3 i-Auto機器人機構前視圖 

 

i-Auto機器人整合影像伺服於自動夾取與搬運，利用

影像伺服使機器人自動趨近目標，基於位置視覺伺服的運

動機制，使機器人確切到達目標點。因應崎嶇不平的路面

及防止聖杯中的生命之球掉落，i-Auto機器人設計了重力

平衡裝置，利用地心引力讓聖杯能保持平衡，夾爪機構如

圖4所示。 

 

 

圖 4 夾爪機構示意圖 

i-Auto 機器人的升降機構及障礙克服動作示意如圖 5

所示，當機器人感應到馬卡道路區的階梯時(圖 5(a))，利用

滾珠螺桿之設計將前輪向上提高(圖 5(b))。接著將動力輪與

全向輪利用同樣的原理提升高度(圖 5(c))，之後後輪也依同

樣的方法提高，最後再將平台恢復原來的樣子，就可順利

通過馬卡道路的障礙限制(圖 5(d))。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 5(a) 

圖 5(b) 

 

圖 5(c) 
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圖 5馬卡道路障礙克服動作示意圖 

 

機電控制 

i-Auto 服務型機器人的電路設計如圖 6 所示。其中電

控設計部分主要包含：電源供應、PC-Based控制、動力與

感測等四大單元，圖 7 為電控系統方塊。電源供應部分使

用一顆 12V 7AH 鋰電池，供應給輪胎驅動的 2 個伺服馬

達及輪胎驅動外的所有電源需求。PC-Based控制單元採用

Acer公司生產之Aspire S3電腦搭配 LabVIEW撰寫之控制

程式進行控制。動力單元總共包含 3 個步進馬達模組、2

個 DC 馬達模組與 2 個 RC 馬達模組。感測部分則將於下

一節的感測器設計進行介紹。 

  

 
 

圖 6 i-Auto機器人的電路設計圖 

 
圖 7 電控系統方塊示意圖         

 

參賽感言 

這是我們機械系第二次參加TDK的比賽也是龍華科大

第二次參加，在這經驗不足的情況下我們必須靠著我們自

己的想像力及參考去年的比賽影片來設計這次所適合的機

構，製作途中我們頻頻遇到一些突發狀況及困難，不過也

因為這些小插曲讓我們學習到如何解決問題。比賽與製作

的過程雖然很累，但我們認為自己下場比賽是一種經驗，

觀看其他學校的比賽以及觀察他人機構的想法更是無價

的。這不但可以自我改進，也可以吸取他人的經驗。接下

來會把我們所學傳承給學弟妹，並且鼓勵學弟發揮自己的

創意，來參加下一屆的TDK比賽，也感謝指導老師耐心的

教導。 

 

感謝詞 

感謝 TDK 財團法人文教基金會與高雄應用科技大學
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技大學應天華校友圓夢基金及全球傳動科技股份有限公司

的贊助與支持，最後特別感謝指導老師的耐心與不辭辛勞
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