
TDK 盃第 13 屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 

2009 年 10 月 16 日至 2009 年 10 月 18 日                           臺灣‧新竹  明新科技大學 

 

 1 

圖(一) 移動路線圖 

自動組 : 隊名 ZinBoWaNan 及 機器人名 哇嗚~ 

 

指導老師：詹程雄 老師 

參賽同學：陳星儒、賴建村、賴志奇 

國立雲林科技大學 機械工程系 

 

  

機器人簡介 

本機器人製作旨在設計與製作符合第 13 屆創意設計

與製作競賽自控組之關卡要求。其機器人需要有移動、取

物、分類和置物四種動作，其構造包含一個減速比 1：24

之直流馬達、四個 2 相之步進馬達，還有兩個 5 口 2 位之

電磁閥、兩個 3cm 衝程之氣壓缸和 6 公升之儲氣桶，以及

三條 K=59.2 之壓縮彈簧等設備，主要材料為鋁條和中空方

鋁，再加以組合成機器人。作動部份則是用燒錄在 8051

單晶片中的程式來控制馬達和電磁閥，再帶動輪子和機

構，以達到所須之動作。 

設計概念 

主要是針對創意設計競賽所規定之關卡來做為研究標

的。再了解比賽之場地與

要求動作後發現，雖然場

地路線 很簡 單， 如圖

(一)，但是移動上轉彎很

多次，而多次的轉彎會使

機器人偏離原先的路徑，

所以多次測試調整是重

點，還有，因為兩個競賽

場地有些不同，如何置物

也是一個問題。此外，則

需參考機構設計和馬達控

制之書目與相關論文及網

站，以達到機構之精簡性

和操控之便捷。 

機構設計 

由一個主體框架做加裝與配置，框架內部加裝兩組移

動裝置、兩個電磁閥和一個儲氣桶，並在主體下方的四個

角裝上滾珠輔輪，再將兩個取物用手臂和其支架的取物機

構裝在主體的上方，而在取物手臂後設置一個分類機構，

將取得的回收物分類至各個置物槽中，當機器人以置物槽

撞上回收桶，置物機構就會讓東西掉入回收桶中。 

以下對各機構作詳細說明： 

● 機器人主體框架 

機器人的主體是由八根長60cm寬3cm厚2mm之中空方

鋁、四條長35cm寬6cm厚5mm之鋁條，以及()個長()cm寬3cm

厚5mm之L型鋁條所組成。 

如圖(二)所示，將中空方鋁左右兩端各切除一塊，每4

根組成一個正方型，並用L型鋁條固定正方型的四個角，以

加強結構強度，再用鋁條將兩個正方型框架連結起來，組

合後如圖(三)，在主體框架內的空間，是為了能夠容納所

有移動用設備所留的。(為使圖清楚而調整過，故比例並不

正確。) 

 

 

 

 

圖(二) 中空方鋁加工後 

圖(三) 主體框架 
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● 機器人主體內部與滾珠輔輪之配置 

    主體內部放置了兩組移動裝置和兩個控制氣壓流向的

電磁閥，以及一個儲存高壓空氣的儲氣桶。 

    移動裝置主要是由四個元件所組成，如圖(四) 所示，

從上到下依序為3cm衝程之氣壓缸、2相步進馬達、鍊條和

輪子，如此一來，可以靠

氣壓缸的力量將移動裝置

快速地升起或降下，與日

內瓦機構相較下，可以節

省不少時間。 

    但為了防止重量集中

壓迫輪子，導致機構變型

或破壞，故在主體下方的

四個角加裝四個滾珠輔

輪，以分散各接觸地面點

承受的重量。 

● 取物機構 

    取物機構主要就是一對手臂，手臂是一條鋁片加工固

定於一圓柱元件上所

組成，再以鍊條將此圓

柱元件上的齒輪與馬

達轉動軸上的齒輪連

結，當馬達轉動時，兩

支手臂先打開，接著從

兩側向內撥入置物台

上的回收物，如圖(五)

所示。 

 

● 分類機構 

此機構分為兩部分，一個是回收物撥入後，物品會先

經過的斜坡，此斜坡是一塊加工過的板子，在板子靠近輸

送裝置的部分，已經先被切割過，所以當回收物中的電池

滾入時，會因為電池本身的重量而往下掉入下方的置物

槽，如圖(六)所示，另一個則是傾斜的輸送裝置，此裝置

傾斜是為了讓圓柱體的可樂罐滾動，掉到置物機構的置物

槽，而不會滾的塑膠罐會被運到另一個置物槽放置，如圖

(七)所示。 

 

 

 

● 置物機構 

    如圖(八)所示，簡單的機構配合彈簧的特性，形成一

個觸碰式開關，再加裝防止物品掉出置物槽的隔板，形成

一個置物槽，而當置物槽碰到回收桶時，只要再往前推進，

就會將彈簧拉長，讓置物槽打開一個缺口，物品也就掉入

回收桶中，如圖(九)所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

↑圖(八)  

關閉的置物槽 

←圖(九)  

被推開的置物槽 

圖(六) 被壓開的斜坡開口 

圖(七) 傾斜輸送裝置 

圖(四) 移動裝置 

圖(五) 取物手臂 
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機電控制 

機電控制方面選用 8051 單晶片，其原因是因為它對於

馬達或開關有控制簡單、方便操作和檢查容易等特性，只

要配合電子元件的特性來設計，就能藉由簡單的 0 和 1 訊

號來達到馬達和電磁閥的控制。其機電控制的組織圖如圖

(十)所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在設置馬達方面，使用兩個移動用之步進馬達、兩個

取物用之步進馬達，以及一個分類用之直流馬達，在機器

人的移動上，以兩個馬達分別負責橫向和縱向的移動，而

為了方便控制馬達正反轉，因此選用步進馬達，其特性就

是將正轉訊號的輸入順序顛倒，就能使其反轉，取物用馬

達也是要方便控制取物用手臂打開或收回，如圖(十一)和

圖(十二)所示，所以也是步進馬達，而在分類方面，將馬

達的轉動軸加裝一個堝桿堝輪組，如圖(十三)所示，使其

動力傳至輸送裝置，並讓撥入的物品往後輸送，故使用一

個直流馬達就足夠。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

由於移動部分採用兩個馬達分別運作的方式，故有兩

組輪子接觸地面，若是讓沒運作的一組輪子被運作的輪子

拖著走，不只會增加摩擦和負擔，甚至可能造成機構變型

或破壞，而導致路徑偏離，因此決定在一組輪子運作時，

將另一組輪子抬起，為了將其抬起，將兩組馬達與輪子各

加裝一個 3cm 衝程之氣壓缸，並經由 5 口 2 位之電磁閥來

控制氣壓的流向，使其升起和降下。 

機器人成品 

在製作機器人的過程中，因為沒有完整的設計圖，當

遇到問題或錯誤時，就需要作修改或變動，如此斷斷續續

地組裝，額外耗費不少時間和力氣，而在補強方面，為了

防止超重和失衡，皆採用紙板和塑膠版等材料，再輔以膠

帶來固定，所加裝部分主要是防止回收物滑出所設定的軌

道。完成後的機器人如圖(十四)和圖(十五)所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

↑圖(十一) 

取物手臂打開 

→圖(十二) 

取物手臂收回 

圖(十) 機電電路組織圖 

圖(十三) 直流馬達與堝桿堝輪組 

圖(十四) 機器人上視圖 
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由於機器人的機構部份在製造上花費較多時間，而且

經過多次修改，造成馬達與機電控制方面也跟著增加或更

動，導致這方面無論在配線、電路和馬達控制上的設計與

製作的時間減少，間接地影響測試調整的次數。 

參賽感言 

此次參與第 13 屆創意設計與製作競賽，在第一場比賽

開始時就沒有動作，經過檢查發現電路不通，可是不夠時

間仔細檢查，只好將第一場比賽放棄，而之後在休息時間

的檢查，發現電只到主電路版後就沒有出去，原先以為是

晶片的問題，在換過晶片且反覆測試後也一樣，所以覺得

有可能是主電路版有問題，但是雖然有帶備用的晶片，卻

沒有帶備用的主電路版，也就無法更進一步地測試，結果

導致第二場比賽也只能放棄。這部分當然是所做的努力非

常不足，和能力上的缺失所致，才會發生這種情況，因而

在比賽留下遺憾，白白浪費了這次機會。以下是針對此次

競賽所用的機器人所產生之重大問題 : 

◆  電路配置空間不完善和機電配線不良，導致作動時有

干涉產生。 

◆  機器人的機構設計與規劃不夠完善，浪費不少時間和

力氣。 

◆  製作的作業時間過長，導致許多設定上所需之補強、

重製及測試只能匆促完結。 

◆  僅完成紅區場地的要求，仍無法符合對於藍區場地的

變化。 
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圖(十五) 機器人側視圖 


