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機器人特色簡介 

這台機器人是由多種機構組合而成的，每個機構都有自己的指定關

卡，會這樣製作是因為可以分散風險，像是電腦也是一樣的意思，把

每個零組件裝置於主機板上，要是壞了其中一個部件，只需要重插一

塊新的板子就好了，夾球則是使用一個很主觀的方法，就是夾，再用

馬達直接把夾爪轉至發球軌道，只是夾取的過程需要移動車身，操作

需要多加練習。 



Fig.1. 創思機器人 --- 正視圖。 

 

圖片說明:  

機器人的前頭，當時做的前幾代前面的部分有一些突出物，導致投球

的基準面一直超出範圍，也造成操控手的不便，於是把前頭整修為一

個面。 

Fig.2. 創思機器人 --- 後視圖。 

 

圖片說明:  

氣壓缸的氣瓶我把他擺在後面，因為這位置是最不影響到其他機構的



位置，但是比較需要小心的是氣瓶的保護，若操作不當撞擊到氣瓶，

有一定機率會消耗掉此氣瓶，所以需要多準備個 1~2瓶。 

Fig.3. 創思機器人 --- 右側視圖。 

 

圖片說明: 這是夾球的部分，不難理解，就是使用氣壓缸&海綿摩擦

力的力量抓住球，夾緊的間距依平時測試結果所決定。 

Fig.4. 創思機器人 --- 左側視圖。 

 

圖片說明: 夾筆也是使用氣壓缸，原因是夾得很緊，有幾次筆都快要

掉出來，因為氣壓缸夾取力道加上海綿的加持，使筆要掉落有一定的

難度。 



Fig.5. 創思機器人 --- 俯視圖 

 

圖片說明: 機器人的配置就像這樣，把夾筆機構放在左邊是因為要配

合抄球與夾球的位置，電路放置在車體最上面又不受機構影響的地

方，方便電路問題的維修。 

Fig.6. 創思機器人 --- 底視圖。 

 

圖片說明: 底盤馬達使用 4輪驅動，非常的有力，操作起來跟兩輪相

比有一定的流暢度，整個夾筆機構是靠鋼索和滑軌在支撐，初代機拉

繩有用過尼龍繩，不過可以乘載的負重沒有鋼索高，但鋼索易扭曲，



要多加注意固定鋼索的位置，是否即將出現問題。 

Fig. 7. 創思機器人 --- 特色圖。 

 

圖片說明:這次的比賽真的是可遇不可求，能進入決賽也是非常感謝

學長們的教導，學到了很多東西，機構的設計、穩定度、消耗時間，

需要注意的細節很多，因此也讓我們的暑假非常充實、有趣，過程中

人員上有出了些問題，我們嘗試去解決了這個問題，也順利解決了，

才有現在的成績，學到的不只是電路、機構、配置、加工，還多學了

一項做人處事的道理。 

 


