
第 20屆 TDK盃全國大專校院創思設計與製作競賽機器人論文 

2016年 10月 14日至 10月 16日                                               

 

 

1 

遙控組 

隊名:小屁孩之手 

機器人名:小屁孩 

指導老師：蕭俊祥老師 

參賽同學：廖士傑、丁正宇、張柏彥、彭彥誠 

學校名稱及科系別：台北科技大學機械工程系 

 

一、 機器人簡介 

 

因為我們使用中空鋁桿組成機體，所以相對來說重量

整個下降，但是這樣使得我們過斜坡區很容易傾倒，因此

在車輪和夾爪部分我們做了很多功夫，像是採用高摩擦表

面和高減速比的車輪，雖然跑得稍微慢，但相對來說水比

較不會傾倒出來，且因為我們的夾爪從頭到尾只使用一

支，所以我們利用兩顆馬達加上捲線器來做雙軸向的運

動，再加上高重量的氣壓缸來增加重量且做伸縮的功用。 

 

二、 設計概念 

 

先從機器人名來說起好了，因為我們隊長個性很像小

屁孩，所以我們就將機器人取名為「小屁孩」，之後因為策

略的關係，我們決定只使用一組夾爪而已，且因為題目是

抓水杯、倒水等和手有關的功能，因此將隊名取名為「小

屁孩之手」，顧名思義這隻夾爪一定包含許多功能，不然怎

麼能只用一隻手完成所有關卡呢？ 

 

我們發現只要水不輕易溢出且機器人整體穩定性夠，

就足以應付比賽了，所以夾爪直線方面我們利用「氣壓缸」

做伸縮的功用，這樣就和電器方面無關，整體來說不會有

馬達過載的問題，非常穩定，之後再利用兩顆馬達做夾爪

左右和上下的動作，我們花很多心思在夾爪上，不過我發 

現其實將機體做大點，之後做兩個部份的夾爪，應該能得

到更好的成績，不過我認為我們的夾爪的設計已經非常好

了。 

 

 

 

然後就是開冰箱門的機構，我們用馬達驅動一個滾

輪，滾輪上包覆著海綿，利用它軟性壓縮後的小面積得到

大壓力的力矩，就結果來說開冰箱的速度數一數二的快。 

 

最後電路部分我們使用 H型電路控制馬達正反轉，只

是大部分的電路都使用模組取代，因此比較穩定，且我們

採取無線控制，這樣我們就可以輕易和機器人保持一定距

離去操控它，也不會被冗長的線阻礙到。 

 

三、競賽或關卡得分策略 

(一) 開冰箱門機構：

 

原本是使用一根鋁棒接著 L型鋁板來開門，但發現只

要沒對好就很容易開不了門，所以我們使用旋轉物體的方

式給他一個扭矩，來使冰箱門被持續給一個切線方向的力。 
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(二) 過斜坡和減速墊之平衡機構： 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

我們先前設計一個自動平衡平台，這個平台接著一個

機構，這個機構是利用加速度計感測數值出來，之後配合

微處理機來作指令驅動可變電組和直流馬達組合而成的伺

服馬達，我們原本做好之後在我們模擬的場地測試，發現

可以在傾斜的平台上使得我們的儲物平台能夠保持水平，

只是我們的機器人要動得稍微慢一些，才有足夠的時間讓

它迴授控制，但因為比賽時間過短的關係，逼得我們放棄

這項機構。 

 

之後我們的想法很簡單，就只是讓夾爪夾起一杯水，

然後利用下面的小台子(紅圈部分)把它固定住，雖然沒有

能夠克服傾斜場地的回授機構，但我們發現這樣其實就已

經很足夠了，只是水會溢出來一些些。 

  

四、機構設計及理念 

(一) 機器人之三視圖重點解析 

1、前視圖 

                                 左圈：儲物小平台 

                                 右圈：開冰箱門機構 

 

 

 

 

 

 

 

 2、右側視圖： 

 

 

 

                                左圈：夾爪部分 

                                右圈：所有電路 

 

 

 

 

 

 3、俯視圖： 

 

 

 

                                    氣壓缸伸縮機構 

 

 

 

 

(二) 機器人各功能機構介紹 

1、 機體升降機構： 

我們利用馬達驅動齒輪來作夾爪部分的上下移

動。 

2、 開冰箱門機構： 

這是利用馬達去驅動一個包負著海綿的物體旋

轉，而這個旋轉使得有個切線力來促使我們開

啟冰箱。 

3、 夾爪上下搖擺機構： 

我們利用一顆小馬達配上捲線器，捲起接在夾

爪上的鋼纜，而在雙方之間有用兩顆軸承夾住

軸端使得它可以輕易的旋轉。 

4、 夾爪前後伸縮機構： 

這是利用兩根氣壓缸配上 5/3中位閉氣閥組合

而成的，它能夠使得夾爪的部分暫停在我想要

的位置上，因為它是使用氣壓，所以不會有所

謂電器過載的問題。 
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五、電控系統 
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六、機器人成品 

(一) 適應環境機制 

1、利用旋轉機構轉開冰箱門。 

 

2、使用夾爪部分夾取公杯(利用氣壓缸伸縮、兩顆

馬達驅動夾爪夾取)。 

 

3、利用利用夾爪作固定，之後使公杯壓著下方的小

平台來過斜坡區，雖然會溢出一點水來，但我們的機器人

行走得非常穩定，所以不怕水會打翻。 

 

4、在調配區利用夾爪的伸縮(氣壓缸)、上下搖擺(馬

達配捲線器、齒輪)、左右(馬達配滑性鋼板組)功能完成倒

水任務。 

 
5、 直接夾取水杯穩穩地走過斜坡區。 

 

6、抵達終點(吧檯區)，將水杯穩穩放上計分台上。 
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(二) 關卡得分特色或達陣設計 

    因為我們的想法很簡單，所以只設計一隻夾爪作完所

有的事情，導致我們最多一趟只能夾起一杯水，不過我們

卻能用很短的時間完成這件事，主要導致我們這樣想的原

因是「比賽時間過短」，這樣光是倒水和過斜坡就要花掉大

半的時間了，所以我們將所有事情簡化之後設計只能夾起

一杯水卻很穩定的機器人。 

    最大的特色就是無線控制還有模組化的馬達驅控和微

處理的能力，所以在電的方面非常完美，使得夾爪的馬達

操控和底盤的車輪馬達微調都非常完善。 

 

七、團隊合作的說明 

    我們這組有 4位同學，藉著蕭俊祥老師英明的指導

下，我們先一起設計並組裝機器人，在暑假前我們組好一

台實驗機台之後在我們模擬的場地上試跑，發現夾爪和平

衡機構的部分可以再加強，所以我們利用氣壓缸和伺服馬

達作調整。 

    在暑假我們辛苦花費兩個月，終於完成整個機器人，

但還是有些地方需要修改，所以之後我們分為兩組，機械

組(張柏彥和彭彥誠)和電控組(丁正宇和廖士傑)來分別進

行不同的任務，而電控組已完成無線遙控的電路了。 

    在場地試跑那天，感謝台科細心的提供場地給我們測

試，那天我們也發現到許多問題(像是車輪摩擦力不夠導致

車子從斜坡區滾下)，藉著電控組新增的微調電路，使得機

械組的同學很輕易地解決場地試跑那天所遇到的所有問

題。 

    雖然在分工上可能出現些摩擦，但我們也耐心的在老

師指導下完成機器人，在這期間我們四位同學也學到許多

電控和機械原理有關的各種之事，雖然我們四位同學出身

都不太一樣，但卻能克服他人的缺點、學習他人的優點得

分工合作，從無到有的生出一台具有許多功能的機器人。 
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附錄 

    我們利用中空鋁棒製作機體(重量輕盈)，然後利用 3D

列印印出我們的夾爪(方便製作)，在夾爪內緣加上泡棉，

使得它可以利用變形的部分緊緊抓住水杯(減少誤差)，接

著利用無線遙控，省去線控的各項材料；之後原本使用加

速度計配合微處理機驅動伺服馬達的平衡迴授平台也因為

時間的關係，只改成一個方形小平台(接近公杯大小)來作

支撐而已，不過已足夠應付比賽了。 

 


