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一、機器人簡介 

我們的機器人是以蜘蛛的概念去構想，蜘蛛有靈敏的

八隻腳，而本機器人是利用中間兩顆直流馬達的力量驅動

輪子以及前後各加上兩顆滾珠軸承以保持行進的機構穩定

且達到行進的機動性。機構作動的部分有夾取、發射台、

抄球等等機構。 

    夾取的機構我們利用螺桿及導桿和夾取的夾爪，讓直

流馬達去驅動，利用螺桿的力量而產生開合的動作。而夾

爪的部分四個點為凸狀利用點接觸方便夾取；發射台機構

主要是以彈簧的單方軸向作動，利用間歇齒輪與齒條去壓

縮彈簧，之後再以彈簧所儲存的能量瞬間釋放而產生的力

量將球彈出，即可完成發射的動作；在抄球的部分是使用

齒輪齒條帶動將球推出以達到抄球的動作，再利用蟹鉗的

機構將球夾取，以完成各項所需的關卡任務。而電路控制

的部分是利用 H 橋的原理去整合，最後透過按鈕輸出訊號

給各個馬達來達到控制的目的。 

 

二、設計概念 

這次競賽的主題為「科遇 book 球」，參賽隊伍必須設

計出一台「文武雙全」的機器人，機器人的任務就是要有

文跟武，「文」就是必須要會寫出 TDK這三個字，而「武」

要進行抄球、取球、投球等動作。強調機器人可以達到靈

敏且快速準確的方式完成關卡，關卡中的寫字及投球是蠻

趣味且有一定難度的任務，然而經過組員的討論及思考，

我們決定以「蜘蛛」的構想去設計，達到靈敏且快速的目

標。由於蜘蛛的性質有迅速，機動性高的特性，我們一致

認為這是不錯的想法，希望可以在比賽有不錯的表現。 

 

 

 

             圖一   蜘蛛機器人 

 

三、關卡得分特色 

這次的關卡分為取筆、寫字、拉門環、抄球、取球、

投球這幾項關卡，必須完成這些關卡且在沒有犯規下，即

可奪得滿分。如圖二所示，當機器人到達取筆區時，必須

安全且穩定的將比從筆筒取出筆來得 15分，之後須夾持住

到達下個關卡「寫字區」寫字。我們將機器人的夾爪上的

四個點裝上泡棉，以增加摩擦力方便夾取不致於掉落。 

 
圖二 取筆區 
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  本屆最難的關卡就是寫字區了，如圖三所示，因為需

要穩定的寫字且要快，而每個方格都必須都要有墨水，才

算完成寫字區的項目。我們機器人利用兩軸的線性導軌來

完成寫字這個關卡，而馬達約為 1200rpm 的轉速去驅動，

配合夾爪的夾持力達到快速和穩定的方式，順利的完成

TDK三個字的動作。 

 

圖三 寫字區 

  完成寫字區在經過房門區之後，來到了抄球彎道這邊

需要用到兩樣機構：抄球彎道我們利用齒輪齒條的方式將

齒條推出並經過彎道，將球頂出再順利將齒條收回；接下

來用蟹鉗般的夾爪去夾球並放入我們的發球機構來完成這

項關卡的任務。 

 

                 圖四 抄球彎道區 

  取球之後，我們將帶著球前往帶球過人區，行走過程

中不行將柱子碰出界外，否則將被扣分，我們設計輪子一

前一後移動便產生原地自轉的方式，有利於我們機器人在

轉彎時有靈敏的操作，不用考慮兩輪的旋轉，只須注意單

輪的前進後退，這樣的方式使我們在帶球過人區的關卡

中，順利的通過。 

 

                 圖五 帶球過人區 

  終於來到最後一關投射區，一次將球投入即可奪得滿

分。我們利用預先算好的距離還有調整齒輪齒條的間距完

成彈簧壓縮位能的大小，在到達定位時將球順利投入籃框

來完成關卡。 

 

                   圖六 投籃區 

四、三視圖重點解析 

圖七為本機器人的等角視圖，機器人前方為螺桿滑軌

和夾爪機構，方便操作者在夾取筆及寫字時有較好的視野

和操作性；而左側為抄球機構搭配後方的取球機構有較好

的配置，當抄完球時可以快速利用後方的取球機構達成抄

球彎道的關卡；而右側為發射台機構一樣是搭配後方的取

球機構，順利將球取起放入發射台有利於一次性的連貫動

作，達成快速填裝球即發射的動作。 

 

             圖七 機器人等角視圖 
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五、機構設計及理念 

    我們的機構主要細分以下幾種: 

(一) 寫字機構 

  我們利用線性導軌的方式及塑鋼製作而成的夾

爪配合鋁擠型進行加工，在組裝及固定上我們利用彈

性鎖緊螺帽達到鎖固的效果。組裝出機動性高且穩定

的寫字機構。這樣的設計也符合我們蜘蛛靈敏快速的

概念。 

(二) 取球發射機構 

  在取球時我們利用蟹鉗的方式，一邊為固定端一

邊為活動端，當固定端緩慢靠近球體時，活動端再靠

馬達的力量迅速夾持達成取球的目的。 

  取球後，將球穩定放入發射台；而發射台是利用

預先算好的距離以及事先調整好的齒輪齒條間距，完

成彈簧壓縮位能的大小，在到達定位時，將發射台的

彈簧所儲存的力量瞬間釋放，擊出球順利投入籃框完

成關卡，設計理念一樣是為了達到快速準確，有如蜘

蛛吐絲織網般的細心且安全穩定。 

六、擷取與脫離機制 

  在寫字關卡中必須能準確寫字且不讓筆掉落，所以我

們擷取機構採用螺桿及導桿，此機構的夾持力很大，但唯

一缺點就是所需時間較長。如圖八 

  在夾球部分，必須能準確夾取球且夾持過程中不能掉

落，但相對於夾筆機構來說，不需要到如此大的夾持力，

所以我們採用螃蟹蟹鉗的概念來快速取球及放球。如圖九 

七、適應環境機制 

雖然任務過程中，皆為平面地板，但是我們的重心確

比較偏在前面的部分，在移動中比較容易晃動，所以我們

將寫字部分以外的機構及電源供應器分別平分在機器人後

半部份，將其他重量分散。如圖七。 

八、達陣之創意設計 

在投球機構，我們原先有預想好幾種機構，包括投石

機、彈珠台、棒球投球機原理...等等。由於投石機機構在

馬達部分常常造成損壞，又棒球投球機之摩擦輪原理左右

摩擦輪速差影響甚大，所以最後我們決定使用彈珠台原

理。加上使用彈簧、齒條及間歇齒輪來簡單設計彈珠台機

構，如圖九。利用生活上常常見的機構在加以改造就能拿

來當作比賽的達陣機構。 

 
圖九 發球機構（發球台） 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

  夾球機構我們利用簡單的機構來達成，外型神似螃蟹

的蟹鉗。 

 

圖十 夾球機構相似螃蟹蟹鉗 

 

 

圖八 夾筆機構 

 

圖九 夾球機構 
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十、團隊合作的說明 

團隊精神的培養，使組織內的隊員齊心協力，擰成一

股繩，朝著一個目標努力，對單個成員來說，團隊要達到

的目標即是自己所努力的方向，團隊整體的目標順勢分解

成各個小目標，在每個員工身上得到落實。 

     所有的比賽，我們覺得最重要的不是能力，而是態

度。個人技能固然重要，但是態度才是一切，有些技能雖

然你會我不會，但是總會有方法，比方可以上網查，找人

幫忙等等，所以唯一需要修正的地方就是大家對隊友的信

任，你要相信隊友都很盡力，不要有比較心態，因為永遠

比不完，永遠不會覺得別人做的事比你多。 

     而我們這組很幸運，各種人才皆不缺，電控、機構設

計、機構組裝等等都不是問題，跟其他組感情也不錯，需

要什麼資源很好取得，唯一可以修正的就是大家的友情，

隊友與隊友之間的信任而已，最後還是要感謝助教，感謝

教授們辛苦帶領我們完成這比賽，謝謝助教及教授。 

十一、材料選用考量 

材料選用上我們首先考慮到的是整體結構，以重量為

優先考量下我們選擇木材或是鋁材。接下來我們考慮強度

問題，因為使用到線性導軌所以要有蠻高的強度重量比，

經過我們討論加權過後選擇使用鋁擠型。而發球部份為了

方便加工且強度不用那麼高，所以我們選擇使用木材。 

 

圖十一 底座及線性導軌 

 

圖十二 發球機構 

 

行走馬達部分由於我們機台很重，所以選用了 12V-2A

馬達且降轉到 600rpm。 

 
圖十三 底座馬達 

抄球手臂我們原本使用高密度海綿配合摩擦輪達到

“伸出”的效果，但因為打滑很嚴重因此改成“齒輪齒

條”的方式。而夾爪因為放在活動的導軌上，為了減少多

餘的重量產生的力矩且兼顧到強度問題，所以採用塑鋼。 

 

圖十四 抄球手臂 

 

圖十五 夾筆手臂 
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