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摘 要 

本研究第 19 屆 TDK 盃創意設計與製作競賽 之「遙控」組競賽，  

自動組參賽隊伍必須設計出具備行進、取球、投球與寫字功能之全自主

式機器人，以自主行動之方式完成關卡。遙控組競賽參賽隊伍則必須設計出

具可彎曲手臂、取球、投球、取筆與寫字功能之機器人，由參賽者以遙控機

器人方式完成關卡。 

本屆創思設計競賽強調跨領域協作，希望各參賽隊伍能將人文美學的精

神納入工程設計之中，以科技結合人文的概念，運用不同素材的組合將創造

力及想像力發揮至極致。本競賽期許每組參賽隊伍都能夠在創思設計與製作

的過程中，發想出屬於自己的「科遇 Book 球」，並懂得珍惜人生際遇中每一

次「可遇不可求」的情感與交流。 
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第1章 緒論 

1.1 前言 

本競賽主要目的是啟發大專學生對創思設計及實作興趣，並訓練大專學

生之創思設計及製造能力，培育出具有創新想法和實作能力之人才，並加強

社會及學校對創思實作之重視。 

1.2 研究動機 

工業 4.0 推出後，自動化生產是未來的趨勢及目標，陸續有自動化生產取

代人力的公司，自動化生產在企業中是必須，自動化生產是未來的趨勢及目

標方向。 

1.3 研究方向 

將生活上碰到的難題，利用自動化加以解決，使生活輕鬆許多便利。 

1.4 研究目的 

藉由本競賽的關卡，都是生活上費時費力的事，如何去製作取代人力，

達到省時省力的機器人。 

1.5 研究架構流程 

1. 建立目標及方向 

2. 構想設計初始模型 

3. 製作零件及組裝 

4. 進行操作及模擬 

5. 進行改善及配線 

6. 實體測試及完成 
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1.6 時間進度管制 

月 次 
 

工作項目 

第 
1 
月 

第 
2 
月 

第

3
月

第

4
月

第

5
月

第

6
月

第

7
月

第

8
月

第

9
月

第

10
月

第 
11 
月 

第 
12 
月 

備

 
註 

1. 材料選購 

2. 材料加工 

3. 製作 X 、Y 軸機

械手臂 
4. 電路配置 

5. 安裝機械夾爪及 
討論抄球、投球機

構製作 
6. 製作抄球機、投球

機構 
7. 機械手臂及機械

夾爪安裝在步行機

構上 
8. 報告撰寫與製作 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

預定進度累計百分比 10% 15% 20% 30% 40% 50% 60% 70% 80% 85% 95% 100%  

預定進度                 實際進度 

 

圖 1.1 計畫進度管制圖 
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1.7 工作分配 

1. 材料選購:劉兆倫、林聖榮、陳冠穎、黃陽竣 

2. 材料加工: 劉兆倫、林聖榮、陳冠穎 

3. 模型組裝: 劉兆倫、林聖榮、陳冠穎、黃陽竣 

4. 電路配置: 劉兆倫 

5. 抄球機構製作: 劉兆倫 

6. 繪畫 X 、Y 軸機械手臂: 黃陽竣 

7. 投球機構製作: 林聖榮、陳冠穎 

8. 論文書撰寫: 劉兆倫 
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第2章 圖、表 

2.1 圖 

 

圖 2.1 滑軌台 

 

 

 

 

圖 2.2 X 、Y 軸機械手臂 
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圖 2.3 繼電器控制開關 

 

 

 

 

圖 2.4 抄球機構 
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                   圖 2.5 步行機構 

 

 

 

圖 2.6 機械夾爪 
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圖 2.7 電路圖 

 

繼電器控制 

繼電器具有保護裝置,利用按鈕開關控制來保護電路,不讓電路損壞的一種裝

置,其中有“手動開關＂“轉換電路＂,利用這兩種特性, 確保電路安全,能有

更多電的路徑可以選擇,得以控制電路,確保電路安全, 電路用繼電器開關的方

式做控制,以便操作者可以用選擇的方式,遙控機器人的行動模式。 

 

 

 

 

 

 



 

8 

 

 

 

 

 

2.2 表 

 

使用材料 

編 號         零件名稱    備 註 

1 直流雙向馬達 DC24V 

2 皮帶 寬 10mm 

3 皮帶輪 大 50mm 小 28mm 

4 鋁板  

5 L 角鐵 長高 59mm 寬 54mm 

6 ㄇ型鐵 長寬 32mm 高 33mm 

7 繼電器  

8 滑軌 長 458mm 寬 21mm 

9 滑輪 15mm 

10 鐵絲 2.3mm 

11 束帶   cv-200mB 

12 木板 高 140mm 長 590mm 
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第3章 研究方法 

3.1 前言 

本研究第 19 屆 TDK 盃創意設計與製作競賽 之遙控組競賽，將比賽關卡

製作出符合關卡條件進行改良，在規定的時間內完成，以最短時間結束比賽。 

3.2 X、Y 軸的介紹 

主要可以獨立完成取筆、寫字、置筆、房門這四關卡任務的機器手臂，由於學長

之前比賽，所留下的夾爪及戰車底盤輪做結合，能夠配合好也能節省時間的機械

手臂，量測戰車底盤的長寬高後，再決定要把機械手臂及夾爪放置在最適合的位

子上，夾爪裝置在 Y 軸的前端方便操作及控制，大致上是目前預期的構想，首先

將 X 與 Y 軸的設計圖，利用 Solidwork 來繪畫，把所有元件分別畫出來，再用組

合圖把零件叫出來一一組装合成，看跟預期想的設計是否有所差異性，再加以改

良設計圖。 

 

                       圖 2.8 X、Y 軸 3D 繪圖 
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3.3 X、Y 軸的原理 

利用鋁板及滑軌做的軌道，用皮帶輪來帶動機構，以滑輪作為移動左右

上下運動，簡單的機構及原理就能打到比賽之關卡要求，也不需要昂貴的費

用來製作，簡單又好控制的機構。 

一.基本特點 

      1.方便組裝 

      2.控制容易 

      3.馬達正反轉來控制方向 

      4.摩擦力小，電力消耗少 

      5.機械性能佳、移動單位準確 

二.使用說明 
    
    利用電路版面上兩個繼電器的 c 接點接在馬達的正負，a 接點接火線 b 接

電接地線作為煞車用，當我按下控制版面按鈕時，訊號線就會啟動線圈，a 接

點就會變成 b 接點，這麼一來 c 接點就有電流輸出，就能控制馬達的正反轉達

到 X、Y 的運動。放開按鈕時，訊號線就會沒有訊號，線圈就會關掉，就會跳

回原本的接點，馬達就會停止運動，變成遙控的方式來控制馬達方向。 
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第四章結果與討論 

4.1 前言 

TDK競賽適合機械系參加的比賽，製作過程中可以學到機構原理及設計，

可以發揮學生的創新想法，付諸實現，對於國家未來發展是有一定必要性的。

本專題的用意，是清楚了解團隊合作的重要及機械架構、組裝、合併、應用，

以及在學校所學的專業發揮在專題上，希望經由本專題之研究喚起大專生對

於 TDK 競賽的重視，多多鼓勵學弟參加此競賽，充分了解自己所學的專業能

否運用在實作上，以這樣的精神傳承下去，讓學生成為未來社會的驅動。 
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第五章結論與建議 

5.1 結論與建議 

這次的 TDK 機器人競賽專題，主要是為了提升自我知識技能以提升國家

發展基礎之應用，往年的比賽裡由都有相當不錯的成績及創新的機構設計，

都有受到企業的注視，鼓勵學生可以參加比賽，TDK 是很好的舞台能發揮自

己的專業和創意能力，都是學生必須具備的，是個很好的機會。 

 

在製作機器人過程中，遇到很多問題點，往往想法跟實作出來的結果，

有這很大的差異。當遇到問題就要想辦法去解決問題，是個很好的訓練機會，

零件規格要了解明白自己需求是甚麼，在購買時才能清楚和老闆購買，也能

知道外面的專業術語及深入了解零件，老師上課有提到就能回答，也知道自

己在問甚麼，這樣學習才有效率觀念就更清楚了。團隊分工也是很重要，沒

有分配好工作，要聆聽組員的任何意見，統一結合後再作最好的決定，把爭

吵降到最低，照著進度一步一步走把事情用最短又有效率去完成，就會有好

的結果即收穫。 
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