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機器人特色簡介 

 第十九屆競賽主題為「機器人文武雙全－科遇 Book球」，其遙控組

場地分「書房」與「球場」兩區，共七大關卡，由於這次關卡數非常

多，我們必須將關卡一樣一樣做完，所以我們打算將機器人的手臂分

成很多個部分，而沒有將它合併成一個，我們希望每樣都能適應其關

卡，使動作做到最好，所以我們將機器人取名為 Accommodate itself to 

both casting and drawing (簡稱：Abcd)。 

 

 

 



Fig.1. 創思機器人 --- 正視圖。 

 

圖片說明： 

機體前方有專門抄球的機構，利用一個弧形穿過一個彎曲的通道是一

個最直覺的方式，我想很多人也都可以認同，製作方法是先算好彎曲

弧度並彎出來，將馬達用一塊 L形鋁片固定，再用一塊鋁塊鑽孔挖

槽，加上一個當半徑的鋁桿，再將它們鎖在一起。 
 



Fig.2. 創思機器人 --- 後視圖。 

 

圖片說明： 

從後面可以看到其中有配電及走線，可以看出其乾淨的樣子，因此中

途要對電路除錯會變得相當簡單。投球的部分只用了一支氣壓缸，能

完成投球的動作。後來機構進行小部分更改(沒拍照)，多加裝一根拉

門環的手臂捨棄原先的計畫，可惜後來因為沒有對準的東西，導致時

間的浪費，所以有時候還是需要有萬全的準備。 



Fig.3. 創思機器人 --- 右側視圖。 

 

圖片說明： 

從這邊我們看到的是寫字手臂，這支手臂的精密度需要很高，因為他

有兩個平行的導軌，加上還要拉門環，所以要很順，取筆的部分採用

雙滾輪的設計是因為單滾輪捲不進來，有時力量不太夠有時會偏掉，

順帶一提，我們模擬場地都是假設情況最差的，所以筆有點重，門環

掛物也是重很多，因此我們的機構才會選擇雙驅動滾輪。 

 

 

Fig.4. 創思機器人 --- 左側視圖。 

 



圖片說明： 

從另一側我們可以看到取球的手臂，這是一個自創的機構，原本我們

是打算直接做一個像將球拉進來的機構，不料我們發現會卡住，因為

球是一個軟軟的東西，不能視其為一個剛體，嘗試這個動作很多次之

後，發現只要手臂能做某種弧型就能將球拉進車體，因此做了一個自

由度給他，這個機構的缺點是馬達容易受到衝擊，應該考慮墊個海綿

或彈簧在下面。 

Fig.5. 創思機器人 --- 俯視圖 

 

圖片說明： 

大部分材料統一化設計，維修容易，其中機體採用鋁桿作為主結構，

塑膠為次要結構，用於減輕重量。氣壓採用汽水瓶蓄氣，因為只有投

球機構用到，因此汽水瓶氣量很足夠。 

Fig.6. 創思機器人 --- 底視圖。 



 

(拆去的機構就像人生一去不復返，所以更應該把握當下) 

圖片說明： 

我們採用四點接觸式設計，原先是兩輪驅動，但因為三點成面，可以

考慮加裝避震或更改配重解決，因為技術性問題，最後機體改為四輪

驅動，在速度的方面也得到進一步的提升，主要的考慮因素還有旋轉

中心，原先旋轉中心在前面，需要考慮甩尾問題，旋轉半徑改制中間

時，則要同時考慮前後的偏轉角度，兩者在根本上有極大的差距。 



Fig. 7. 創思機器人 --- 特色圖。 

 

圖片說明： 

圖片說明:這個 TDK比賽讓我們學到了規則的重要性，像是沒規定要

將機器人做成足型，使大家都改成輪型的機器人，比賽計時最小單位

只有到秒，所以時間必須要贏過對方一秒以上，重量不在評比範圍使

大家更能發揮創意或穩固底盤，在比賽之前還是應該要好好讀完規則

啊，不要最後因為規則的緣故導致失敗，尤其是到比賽前一天要確定

規則有沒有變，到場地後更要確定真實比賽場地，像是記分板的控制

方式，裁判的反應時間，這些都應該好好的考慮進去，還有如果對規

則有疑問如果之前有先詢問並進行更改的話是最好的。另外機構部分

應該多多去參考別人的機構，有時候前輩的成果會比自己想破腦袋的

好，首先要模仿或參考，將其做出來進行改良，然後才會創造屬於自

己的東西，沒創意的主要原因都是沒有基礎所導致。 

 

 


