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遙控組隊名：長江機號  

機器人名：機仔 

指導老師：韓 麗 龍 

參賽同學：杞華偉、何邦銘、陳海鳴  

學校名稱及科系別：國立台北科技大學 機械系 

 

機器人簡介 

  經過討論後我們同意以簡單又確實的方向切入各個機

構，我們不需要複雜的機體，只求突破各個關卡，由學長

所剩下的材料做出最簡單又最確實的機構，在另購新材料

改良，我們只求穩穩的突破各個關卡，再求速度，更求優

化與特色。 

１．跨欄機構，一開始跨欄關卡原本是想用六隻腳依序上

升下降來過跨欄，但是操作程序過多，把它改成四肢

Ｌ型的腳讓它可以單方向的撐住機體。 

２．平衡木機構，採用簡單的兩個輪子傳動在平衡木上帶

動車體前進，但是平衡也是很重要，因此輪子採用大

顆的，接觸面積大來保持平衡。 

３．舉槓鈴機構，由左右兩個約長 90㎝的鋁桿當作軌

道，把手臂裝上去，藉由中間的馬達收線器讓手臂作

上下移動，線的繞法是由很多的定滑輪當作轉折處最

後繞到馬達前端作收線動作，體積很龐大定滑輪固定

不易剛性不夠所以將他改小且強許多。 

４．取球機構，是由一個氣壓缸和水管所做成，持球的設

計是由一個水管內徑比球大一些，在內徑塗上熱熔

膠，做簡單的單向門機構，當氣壓缸作快速的垂直運

動時，會迅速套住球並稍為卡住，氣壓缸在固定時很

困難會晃動，不過沒想到晃動的情形會讓水管自動的

對準球並準確的套住，這讓我們都很驚奇。 

５．射球機構，由一個氣壓缸和２個拉伸彈簧所組成，氣

壓缸的推力讓它往下，再藉由彈簧力往回拉，使球做

拋物線的運動。 

 

 

 

機電部分  

使用有線遙控控制－利用商場上販售的鐵盒子來做遙

控器的盒子，然後用繼電器來控制馬達的轉向，一般時讓

馬達正轉，當繼電器做動時會將正負極對調，這時便可將

馬達正反轉，利用兩個繼電器控制左右的馬達，再加一顆

當作開關使用，當開關的繼電器做動時便有電流流過再加

上控制左右馬達的繼電器便可做出前進後退左右轉的動

作，最後在總電源處加一顆常通給 12V 做動給 24V的繼電

器便可控制加速。 

 

設計概念 

經過討論後我們同意以簡單又確實的方向切入各個機

構，我們不需要複雜的機體，只求突破各個關卡，由學長

所剩下的材料做出最簡單又最確實的機構，在另購新材料

改良，我們只求穩穩的突破各個關卡，再求速度，更求優

化與特色。 
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機構設計 

升降系統： 

使用四根Ｌ型的腳搭配馬達、定滑輪、動滑輪、鋼繩

來搭配，作上下伸的動作，透過鋼繩的繞法，可保持緊拉

的狀態，且可以單邊支撐。 

 

 

 

 

平衡木系統： 

    車體作成倒凹字型，中間寬度稍大於平衡木寬度，在

前後配置馬達和輪子作為動力來源，兩側加裝小導輪以確

保車體保持直線運動。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

舉槓鈴系統： 

  構想是堆高機的設計，先製作兩根長鋁條作為軌道，

再裝上Ｌ形狀的手臂機構，手臂如動滑輪狀態以減少馬達

的負荷，轉折處配上定滑輪，藉由馬達拉鋼繩作舉升的動

作。 

 

 

 

 

取球兼射球機構： 

  取球機構直接在塑膠管上妝上一個小軸承，當作簡單

的單向門裝置，連接在鋁桿上，鋁桿作成垂直狀態，再由

氣壓缸來作推動，讓塑膠管可以直接往下打取球，然後再

由彈簧力彈射出去。 
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機電控制 

 

 

操控盤： 

圖中，右上角是總開關；左邊部分四個按鈕是方向鍵控制，

控制前後左右的，採用極限開關的裝置；又中排四個開關

是２段６Ｐ的開關，左用是讓馬達正反轉；右下角兩個開

關是有段開關，控制電氣壓閥的切換，使氣壓缸作伸縮的

動作；右邊綠色的加速鈕，切換電池作１２Ｖ和２４Ｖ的

變化。 

 

 

 

 

集線座部份： 

  連結控制盤上的訊號線和機器人上的動力裝置的一個

集中裝置，以防接錯線或者短路的狀況發生，查線的時候

也很方便，也有固定的作用。 

 

 

 

 

馬達正反轉電路： 

  馬達正反轉電路我是使用三顆繼電器，來做前後左右

的切換，也使用集線座，連結正反轉電路到搖控盤上的按

鈕裝置。 

 

 

 

 

電池盒： 

  光找電池就花了一段時間，價格也蠻貴的，使用兩顆

１２Ｖ的電池共２４Ｖ，一樣接線出來到集線座，再接到

控制盒上的總開關和加速按鈕來作切換。 
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氣壓部份： 

  採用兩個汽水瓶子代替氣壓鋼瓶，外層用塑膠繩捆起

來並貼上電工膠帶，灌入７公斤的氣壓，瓶蓋接上氣管並

連接到電氣壓閥。 

 

 

 

 

 

 

 

車體圖： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

參賽感言 

  從一開始不知道要如何下手設計，到後來面對機構的

不斷修改與討論，晃眼間我們已將這整個暑假都耗下去了。 

  這段期間裡，也有發生設計、製作上的不順利；也有

發生怠惰不進、未來沒有方向；更有發生同隊隊友們之間

的爭執，這些過程都讓我們學到很多處理事情的能力，不

單單只是一場機器人設計比賽而已了！   

  而我們這三顆綠油油的小種子，經過了這段時間的洗

禮，包括機構順利成行、隊友間達成一致的共識…一切一

切都讓我們正加堅定相信我們要在這次的比賽中嶄露出一

頭角！相信不管我們有沒有獲得名次，我們流下的血汗水

都沒白流，這次的參與已經是我們最大的收穫了！ 

 

感謝詞 

感謝台北科技大學機械工程系系主任蕭俊祥主任大力
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未來的趨勢。另外還要感謝台北科技大學機械工程系韓麗

龍副教授。  
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