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機器人簡介 
全國創思設計與製作競賽是一任務導向的機器人設計

與製作，本隊參與第十屆全國大專院校創思設計與製作競

賽中的遙控組比賽，依據競賽題目設計製作一部機器人 ─ 

金旺小贏家，每場競賽中均可突破各種障礙並於短時間內

成功地完成比賽，且獲得競賽獎最高榮譽第一名。 

製作 ”金旺” 的過程中，期間花費半年多的時間，研

究許多機構的各種功能，將其運用到機器人上面，也將數

種機構結合成一體，使成為整合性的連動機構；在機構的

設計、機構的製作方式和機構作動方面，為了符合競賽中

需要的各項功能，主要是以強調機器人本身的靈活度、上

坡穩定度、過彎精準度與直線衝刺加速度為設計目標，包

括：利用馬達帶動時規皮帶與時規齒輪配合，將旋轉動作

轉換成直線運動將機身舉起，可使機身迅速伸起下降；利

用線性軸承與滑軌製作夾持機構，基本上符合競賽中需要

的各項功能。 

本組曾在初賽中由軌道掉落數次，但因為本隊的機器

人在設計之初即考量到機器人摔落可能產生的危機，所以

設計了許多快速微調機構，即使摔落了但經過微調機構調

整後仍可使機器人完成比賽。 

在機身方面，以 L型鋁材為機器人的主要架構，其餘

使用了 PE 塑料、壓克力等材質，在輪面上更鑲上多顆的

強力磁鐵，使本隊機器人能通過各項障礙功能外，更有靈

活快速且平穩之機動性。 

設計概念 
設計概念上，綜合競賽的需求，本組設計的機器是針

對出發區快速升降對桿、爬坡、過彎、通過高 30CM凸出

物、斷崖與斷軌等障礙，以能迅速通過障礙並防止機器人

掉落為目標，因此設計重點就在於防止掉落的夾持機構上。 

依上述設計概念，主要機構有：（1）上升下降機構（2）

左右夾持機構（3）縱向前進後退機構（4）固定於輪架的

強力磁鐵輪（5）對位裝置（6）微調機構⋯等六大項進行

設計與製作。 

由於競賽規則不限定機電控制方式，本組採用最簡便

的有線操控方式並設計適合操作的人機介面；控制盒上有

主動輪前進後退、機身上升下降、左右夾持及電壓切換等

控制項，共使用六顆操控開關。 

綜合前述說明，以下為機構設計、機電控制、比賽戰

術運用等部份進行說明。 

機構設計 
依前述六大項機構逐一說明如下： 

(1) 上升下降機構： 

為求快速上升下降，所以應用時規皮帶與時規齒輪作

為傳動的媒介與馬達配合來達到由旋轉運動轉換成直線運

動。此設計特點有 1. 上升下降速度快，約 2秒即可將機身

調整到軌道高度。2. 齒型結構、傳動確實。3. 收納變形快。 

 

(圖一) 收納變形機構之收納狀態 
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(圖二) 收納變形機構之升高狀態 

此機構於出發區時，成收納狀態 (圖一)，使機體在一

公尺限高範圍內，利用時規皮帶與時規齒輪配合成上升下

降機構能順利收放，比賽哨聲響起後立刻成升高狀態 (圖

二)。 

(2) 左右夾持機構： 

當機器人上升到桿面上左右夾持機構成為支撐機器人

最重要的支點，此夾持機構的原理與避震器機構相似，將

線性軸承固定於機身之中，使滑軸能順利作橫向左右的直

線運動，並藉由馬達拉鋼索壓縮彈簧的彈性來達到開合的

動作，以支撐本體 (圖三)。 

 

(圖三) 左右夾持機構 

此機構同於避震器是用來緩衝振動、吸收能量的裝

置，將其用來夾持軌道，利用彈簧特性使夾持機構能順從

軌道形狀夾緊 (圖四)、(圖五)。 

 

(圖四) 夾持狀態，中心距 20CM 

 

(圖五) 張開狀態，中心距 38CM 

(3) 縱向前進後退機構 

此機構的設計考慮到比賽開始，機器人由出發區進入

軌道時需直線前進一段距離才能進入軌道。因此，輪徑尺

寸及左右兩輪在加工與裝配時需注意加工精度、裝配平行

度及重心位置，使行走中能快速穩定進入軌道。另外，加

工時所有孔位都是利用銑床配合光學尺所鑽出的孔；因

此，當機器人不幸摔落遇到某部份變形時，快速拆換的設

計只需換上零件不需全組重做，主要是為了配合 3D 場地

與爭取比賽中更換零件所需的時間而設計製造（圖六）。 

 

(圖六) 可前進後退是脫離軌道的關鍵 

(4) 固定於輪架的強力磁鐵輪 

本隊機器人重心偏高，在行走軌道時會出現後仰狀

況，尤其上坡與瞬間加速時更為明顯；因此，借助磁力吸
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附在軌道上以改善行走時後仰狀態。為了使強力磁鐵與輪

面鑲合，先製作一組鑚模，將輪面鑚孔加工，再將磁鐵鑲

進輪面做為本機器人行走於軌道的主動輪 (圖七)。 

 

(圖七) 強磁主動輪與自製鑚模 

(5) 對位裝置 

此組對位裝置，需要能夠承受 200 公斤的瞬間衝力強

度，在斷崖關卡中扮演重要角色，當機器人來到斷崖時，

只需將左右夾持機構退開脫離軌道，機身也因本身重量與

地心引力的關係向下掉落，機構中設計有八字型的對位裝

置，掉落時能準確到達下方軌道，此時再控制夾持機構夾

緊於軌道上，便可繼續朝下一關卡邁進。對位裝置在此時

發揮了最簡單而且又快速的作用，只需 3 秒就可完成通過

斷崖的動作。 

 

(圖八) 八字型的對位裝置 

(6) 微調機構 

微調機構為因應實際比賽場地與機身的適應性有所差

距為前提而設計的機構，原理是利用螺紋特性可以快速調

整並鎖定彈簧壓縮量與時規皮帶的鬆緊度 (圖九) (圖十)。

在未設計此機構時常常需要花費許多時間做賽前調整動

作；而在激烈的競賽中，分秒必爭無法有充足的時間做調

整動作，此機構也是為適應賽前一分鐘調整時間而產生。 

 

(圖九) 時規皮帶的微調機構 

 

(圖十) 左右夾具的微調機構 

機電控制 
機器人中，有許多機構是利用馬達正反轉作動，所以

利用 6P 開關切換正負電以達到馬達正反轉的控制 (圖十

一)。 

 
(圖十一) 6P開關控制馬達正反轉 

另外，比賽中各部份機能會因比賽中的變化有所不

同，例如：機器人運動速度快慢的調整，利用控制電壓大

小的方法達成。所以針對主動輪的轉速控制設置了電壓切

換開關，以 18V 與 24V 切換來因應比賽中的各種狀況。

而機器人在轉彎時速度太快會因離心力而導致機器人脫離

軌道甚至摔落，所以在控制盒上裝了一組控制開關，正常

情況下提供 18V 或 24V 電壓驅動馬達使機器人在直行

軌道中做快速運動，當接近轉彎時按住控制開關，強制將
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電源切換成 12V 使機器人減速以利通過彎道，通過轉彎

後再釋放開關，機器人又回復原速度繼續前進。此種設計

可使操控手在操控上更為簡單，因此在控制盒上有六組控

制開關分別作主動輪、上升下降機構、夾持機構、電壓切

換及強迫降壓等五項控制 （圖十二）。 

依照機電控制設計配線完成第一階段的機器人製作，

下一階段的工作就是操控手的練習，以及在練習中發現缺

點並且改進；必須使機器人穩定且各項功能發揮到極至，

操控手與機器人調到最佳狀態，人機合一才可順利通過各

關卡的考驗，成功渡過濁水溪完成比賽。 

 

（圖十二） 機器人的控制盒 

機器人成品 

 

參賽感言 
本次的競賽終於圓滿的落幕了，從一開始的初賽一直

到最後的決賽雖然只有短短的三天，但是卻花了我們半年

多的努力，不論是課餘的時間亦或是暑假，只要是有時間

幾乎都是待在實驗室設計或者是待在工廠加工，因為我們

知道要在這個競爭激烈的全國比賽中脫穎而出，是必須要

付出許多的心力犧牲許多的時間，從校內選拔一直到拿到

全國比賽的參賽資格，機器人都不知道改了幾代，機構也

經過了許多次的測試才能達到穩定，遇到不懂的地方就去

請教學長，最後決定以穩定、操控簡單化、以及善用自動

機構取代不必要的動力來降低機構的複雜化。 

在製作機器人的過程中也學到了人際關係、專業知

識、責任感、團隊合作，相信這些經驗對我們以後的做人

處事方面會有很大的幫助。 
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