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機器人簡介 

在這第十二屆 TDK 大賽，本隊機器人使用鋁管做

為一切機構的基本材料去製作機器人，並且整體機構

由 11 顆馬達作為驅動，來做出指定動作達成指定任

務。在所有的機構都是安裝在鋁管製成之基座。爲了

使各種動作能達成任務之效果，並對應 TDK 大賽規

則，使用了 8顆兩組大小不依的輪子作動，利用鋁管

製成洞洞腳來做出上升下降的動作，再使用角鋁製做

出手臂使其機構能夠舉重、取球，最後製作出發射平

台能夠發射球。在操作控制方面，本機器人使用了多

數小型繼電器使馬達做出正反轉動作，並採取有線控

制使機器人能夠迅速作動，讓動作流暢度能夠達到我

們所期望的。 

設計概念 

這次 TDK 大賽製作過程中，我們在報名之前已經

先討論出應該如何使本隊機器人如何過關，並且在比

賽之前製作出類似大賽標準場地，又上網跟大賽教授

詢問場地的一些細節，再從這些取得的資訊設計機

構。在機構設計方面由第一關卡開始設計過關方式再

設計下一關卡的過關方式，由此方式設計目標。從第

一關卡設計過關方式，因為這次大賽限制不可往跨欄

底下通過，所以並須由做出跨越這種動作才算過關，

我們與指導教授討論出以上升下降來通過關卡並且

在整體機構中製作了洞洞腳與鏈輪嚙合作動來達到

上升下降之動作通過跨欄。第二關卡獨木橋配合到了

第一關卡所設計上升下降之概念，所以不會有太多困

難，只需要在機構正前後方安裝馬達趨動，並在安裝

輔助支架來平衡機器人即可來通過獨木橋來達成任

務。來到第三關卡舉重，我們設計在機器人正前方安

裝馬達，再由馬達驅動手臂，此手臂上安裝能夠固定

啞鈴的機構來達到舉重之目的。第四關卡取球，設計

機器人之手臂最前端有取球裝置可以取球又使球不

會掉落的方式。最後第五關卡射擊銅鑼的過關方式，

我們在機器人的機構中央安裝一發射平台來做出射

擊動作，此機構又與手臂連接使取球後能夠馬上做出

射擊動作。在操作控制方面，我們使用了有線控制、

極限開關以及數顆小型繼電器去控制馬達作動方

式。以有線控制控制機器人來達到快速驅動各個動作

完成任務，極限開關來限制動作排除等問題，以及數

顆繼電器使得馬達能夠正反轉來達到機器人的需

求。在材料規格選用上是以設計便覽書籍作為參考

[1-3]。 

機構設計 

以 Inventor9 來做設計機器人的機構設計。在設

計草圖上，我們是以比賽規則的限制條件來設計本次

大賽機器人。設計第一關卡之機構時，一開始機構原

構是以八隻腳來達到最主要之過關目的（圖一）。 

 

圖一 八隻腳機構草圖 
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    後來在製作之前考慮到八隻腳馬達數量過多，而

六隻腳可以再減少兩顆馬達減機器人重量，所以開始

製成六隻腳來跨越第一關卡跨欄，並在中央的支撐腳

製作輔助輪來支撐機構之重心(圖二)。 

 

圖二 六隻腳基本草圖 

在為第二關卡獨木橋設計機器人如何通過時，我

們設計是在機器人正前後方安裝馬達連接輪子，以驅

動前進後退的動作，並在機器人的基座正下方安裝企

鵝手以及軌道來矯正機器人，使其一定能夠固定在獨

木橋軌道上來過獨木橋。後來又因為擔心機器人會過

重，就測試以一顆馬達作為驅動機器人前後動作，測

試後一顆馬達已可以驅動機器人動作，決定就以一顆

馬達趨動機器人(如圖三)。 

 

圖三 獨木橋驅動馬達 

    為了能讓機器人舉起啞鈴通過第三關舉重關

卡，在機器人正前方設計安裝一顆高扭力的馬達連接

一方鋁管與角鋁製成的手臂，過程中經過多次的測試

與強化，完成最終的手臂(如圖四)。  

 

圖四 機器人的手臂 

    第四關卡取球，這關卡早已經想出過關方式，亦

即要做一個可進不可出的取球機構，就以厚水管的前

端做出四個小凹槽，固定橡皮筋，這樣就完成了取球

機構(如圖五)。 

 

圖五 取球機構 

    關卡五射擊銅鑼，我們設計發射機構用投擲機原

理(圖六)。 

 

圖六 投球機構 

機電控制 

    機電控制方面，車體全部皆採用馬達正、反轉驅

動，電力上使用 DC12V 與 DC18V 來控制（圖七）。 
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圖七 DC12V 與 DC18V 電源 

DC12V 使用在驅動繼電器之線圈，DC18V 則透過

繼電器之接點控制所有馬達轉動。我們的控制方式採

用線控，使用搖頭開關與按鈕開關設計所需之動作迴

路，訊號傳輸則使用 25Pin 訊號排線與訊號排線座

[4]。由搖頭開關或按鈕開關控制繼電器之線圈，再

由繼電器之接點控制各部馬達轉動（圖八）。 

 

圖八 控制盤 

在馬達轉動限制上，有些部份因機構與機構會相

碰，所以利用極限開關作為機構活動範圍，避免機構

相撞而破壞車體結構。在設計理念上，配合維修方

便，設計車體與操作盤可分離，馬達與極限開關皆使

用快速接頭（公），繼電器之接點延伸導線也使用快

速接頭（母）。 

在整線方式上，使用束管與束線帶，所有導線皆

經由車體機構之鋁管穿越至馬達或極限開關，底盤與

四顆輪子間，則使用電話線製作（圖九）。 

 
圖九：整線方式採埋入式 

在設計輪胎轉向控制上，我們先把可以使用之方

案列出，如輪胎控制為轉彎優先、輪胎控制為前進優

先、輪胎控制使用三顆按鈕，當前進時需要同時按住

左轉與右轉按鈕等方式。後來隊員開會討論想把轉彎

設計成如差速原理轉向方式，使轉彎時可以讓一邊輪

胎正轉，另一邊輪胎反轉，所以設計一迴路圖（圖

十），經測試後可以使用。圖十一為四顆輪胎馬達迴

路圖。 

 

圖十 差速原理設計圖 
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圖十一 四顆輪胎馬達迴路圖 

六隻腳的上升、下降設計，使用了極限開關，使

六隻腳有上端點極限與下端點極限，以避免破壞到其

他機構，圖十二為六隻腳控制迴路圖，圖十三為六隻

腳馬達迴路圖。 

 
圖十二 六隻腳上升、下降控制圖 

 

圖十三 六隻腳馬達迴路圖 

機器人特色 

在本次第十二屆 TDK 大賽之中，本隊機器人之特

色為： 

1. 洞洞腳升降設計：在主體機構馬達連接鏈輪，鏈

輪連接洞洞腳以達到上升下降之效果，並以導引

槽導引洞洞腳，使其依一定方向上下移動。 

2. 輪胎皮：固定馬達在機構之間，增加磨擦力使其

不會破壞機構，也到達廢物利用等優點。 

3. 企鵝手：在前進渡過獨木橋之前可以自動矯正機

構前進方向，也可以固定在橋上之機構。 

4. 整齊有序之線路控制：使用排線座可將控制器與

機器人分離，便於搬移與操作維修，所有之控制

元件與迴路均焊在同一電路板上，可減少控制本

體之體積與複雜線路。另為使機構上升、下降

時，控制前進馬達的電線不至於與機構糾結在一

起，此電線採用可伸縮的電話線避免打結。 

5. 保護措施：為避免馬達過轉而破壞整組機構，本

機器人裝有極限開關以保護其他機構並可作為

定位用，使機構在運動上侷限於一活動範圍內。 
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取球設計：不需任何機構，只用一條橡皮筋即可將網

球置入球道內。 

機器人成品 

此次參賽之完成作品如圖十四與圖十五所示。 

 

圖十四 機器人成品一 

 

圖十五 機器人成品二 

參賽感言 

    很高興也很榮幸能參加這次 TDK 盃競賽，在製作

與設計過程中可以學到平時課本沒教到的事與經

驗，發揮創意設計多樣性的產品，以及團隊合作的重

要性，在這半年多來，常常待在實驗室討論與製作，

可以說學到很多東西，雖然沒有晉級，不過也可以看

看其他隊伍的設計巧思，思想與意見的交流，可以讓

自己學到更多東西。 
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