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本專題乃針對教育部主辦之全國機器人競賽，代表學

校參賽並完成獲獎之任務。製作多功能機器人之專題製

作，期間花費半年多的時間，研究各種機構之各種功能，

把數種機構運用到機器人上面，也將數種機構結合成一個

機構，使成為整合性連動機構，而關於機構的設計，機構

的製作方式和機構做動方式，也將在以下的專題報告書中

詳細的述說與討論‧經過八個月之努力，不負眾望，於參

賽之全國 44 支隊伍中，脫穎而出，榮獲季軍。 

此專題是藉由全國機器人比賽的參賽題目來製作，其

研究的目的是必須完成全國機器人比賽裡所設計的各種關

卡；參加全國機器人比賽之前，必須設計各種機構及製作

出實體，接著能夠參加全國機器人比賽；由於全國機器人

比賽的參賽關卡會因為每一年參賽主題的不同而有所不

同，因此必須依照每年參賽的主題及參賽的關卡來設計及

製作出實體，而沒辦法用以前各屆的機器人來比賽並通過

各種關卡；以本屆的參賽題目來說，本屆題目為＂勇渡濁

水溪＂，機器人高度不得超過 1立方公尺，重量不得超過

20 公斤，場地總共分為出發區(岸)和對岸加上五大關卡，

全長 18 公尺，不能超過場地中線干涉對方機器人也不能使

用空氣當動力。第一關卡是出發區到桿子 40CM，比賽開始

時，機器人需先登上 40CM 高的桿子，桿子外徑 33.3MM，

兩桿中心相距 20CM，登上桿子之後是一段 1.5 公尺斜坡加

上 2公尺直線，第二個關卡(右邊為例)是 45度右轉彎接

1.5 公尺直線再接左轉彎和 1公尺直線。第三個關卡 1公

尺斜坡跟 1公尺直線到達 30CM 高方柱障礙區。第四關卡是

過 30CM 方柱之後 1.5CM 的直線，桿子到這已經沒了，接下

來的障礙區是上下落差達 30CM 之第二段桿子，由於第一段

桿子與第二段桿子有 50CM 之重疊處，所以機器人下到第二 

段桿子之後只剩 1.2 公尺就到達第五關卡。第五關卡是差

距 14CM 的斷軌加上 1.5 公尺的直線接上 60 度左轉彎和 1

公尺直線再右轉彎。到達對岸脫離離地面 60CM 高的桿子。

比賽結束之方式是比賽在 4 分鐘之內最快到達對岸之ㄧ方

獲勝，若雙方都未能到達對岸並成功脫離桿子則比那方到

達之距離最遠者獲勝，雙方比賽結束距離一樣遠就以重量

來分勝負，重者勝。比賽中機器人摔落地面或者參賽者進

入競賽區內都算犯規，犯規機器人需退回到前一關卡繼續

比賽。參加全國機器人比賽就如同是將機器人做最後的成

果展一樣，不全為了參加全國機器人比賽奪名次為目的，

在整個機器人的完成及參加比賽，設計及製作機器人及參

加比賽的過程中，學生所學到的知識理論及製作方式才是

此專題製作的最終目的。 

機器人簡介 

針對第十屆全國大專院校創思設計與製作競賽所設計

之機器人，基本上符合競賽中需要的各項功能，包括：在

桿子上行走，這是今年題目最難的地方，使的機器人的設

計有諸多侷限，因為重心跟平衡很重要，次要的才是過關

卡的設計；本組機器人的設計類似火車，前後機身中間有

一關節相連接，機器人形狀以ㄇ型為主，以利方便過 30CM

柱的關卡；機器人機身後方使用彈簧拉住 L 鋁跟玻纖板組

合而成的斜板，利用機器人的重量配合馬達來達成下桿子

高低差所需要的緩衝力量，搭配機器人前面機身所設計的

ㄇ型支撐機構來過第四關卡和第五關卡機構；機器人後機

身兩旁也利用鋁材組合而成的機構搭配馬達加上捲線器和

滑輪，使機器人能夠上升到 63CM，因此，從出發區上升至

桿子和到達對岸脫離金屬桿都需要靠此機構。在機身方
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面，機器人主架構為 L型鋁材，其餘使用 PE、PP、玻纖板、

鋼線等材質，使本組機器人除強調其功能外，更有靈活快

速且平穩之機動性，讓本組機器人能達成比賽的各種需要。 

設計概念 

設計概念上，綜合競賽的需求，本組設計的機器是以

簡單機構、快速過關卡、靈活動作等等，捨棄一些複雜和

過重的機構例如：渦桿機構。 

依上述設計，主要重點機構有：（１）以 U型輪子代替

平滑輪子（２）關節採活動式（３）以橡皮筋代替彈簧。 

機構設計 

（１） 以 U型輪子浮貼桿子，讓機身平穩在桿子上行

走，如圖一所示。 

 

(圖一) U 型輪 

（２）因場地需求過灣角度過大，所以採用活動是的關節，

使機身可以照著桿子路線做微調的變形，平順的過灣，如

圖二所示。 

 

(圖二)  微調關節 

 

（２） ㄇ型機構，主要是用來過高低差、斷軌之功用 

ㄇ型趕上又裝置導正機身的圓球，使機身不至於

偏差太多，圓球兩旁又設置兩小拉伸彈簧，讓ㄇ

型桿更靈活，如圖三所示。 

 

(圖三)  ㄇ型機構 

（４）導輪設計，主要防止機身出軌或脫落軌道，設計也

是 U型因配合桿子，讓 PE 貼合桿子效果顯著，如圖四所示。 

 

(圖四) U 型導輪 

（５）主要關節活動兩節機身，這是主要的核心，沒有設

計好將跑不出好成績，以兩節的關節將是最好設計，扭曲

不會太過誇張，也讓機身有明顯的活動力，如圖五所示。 

 

(圖五) 兩節車體靈活度高 
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（６）上下滑軌設計，主要用於一開始和最後，設計能延

伸到 650mm，符合規則，以間單的兩片鋁版，加上 8科培

菱，構成簡單的機構如圖六、七所示。 

 

(圖六) 滑軌設計 

 

 

(圖七) 培林 

後版設計，主要功用過高低差和斷軌，用簡單的馬達扭力

配合前桿，使機身緩慢下降不讓輪軸直接碰撞桿子，為確

保準確度加了擋板如圖七所示、後板輔助輪如圖八所示，

加上彈簧是防止馬達放鬆時後板垂落碰到桿子妨礙行走，

使後板放鬆後依然保有一定的高度如圖九所示。 

 

(圖七) 擋板 

 

(圖八) 輔助輪 

 

(圖九) 拉伸彈簧 
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機電控制 

為了通過比賽的每個關卡需要，我們的機器人必須能

夠操控自如，才能順利且快速地完成每項動作。所以為了

適應有時需速度很快來節省時間，有時又必須使用微調將

速度慢下來過關卡，我們使用電源電壓切換設計來達到該

有的動作。在機器人通過直線軌道時，我們可將電壓調至

高電壓區域使得機器人快速通過，而在接近彎道時為了讓

機器人能夠小心翼翼地轉彎跟過關卡，所以可將電壓調

低，這樣一來馬達的速度可以有效地被我們所控制而變。

換言之，接近彎道跟關卡時不會因機器人的速度過快，而

不小心摔落或失誤。利用這種控制電壓訊號的原因，使得

我們的機器人相當易控制。機器人設計為單鍵加壓電流設

計利用開關作為主動輪加速設計。利用三組可調式指撥開

關，控制上升下降和前ㄇ型機構和後斜板。如圖十所示。 

 

 

『圖十所示』控制盒 

 

 

機器人成品

 

(圖十) 完成圖 

參賽感言 

設計一件好的產品並且合乎實用加上創意，並不是一

件容易的事，就機器人明新一代目來說，其最早的設計理

念已經是類似完成的機型了。在製作過程中，發現製作之

後，雖然機身中間有一個能夠左右轉彎的關節卻還是都過

不了彎道，原因在於轉彎處雙桿的中心距離會改變，比原

本的桿子中心距離要大很多，因此很容易在轉彎處摔落，

所以立即在機工廠集思廣義，想找出最佳設計。在那時候，

出現一個最有創意又實用的想法，就是將機器人機身現有

的機構，改變成不僅能夠左右彎曲還要能夠配合桿子的彎

道距離，讓機器人的ㄇ型機身能夠左右開合，不斷的調整

與修改找出最是當的機構。我想要說的是，做機器人不像

想像中的容易，一定要動手去做，只憑空想而不實際去做

那是不可能讓機器人完成這麼多困難的關卡。在比賽過程

中，只要穩定現有的機構動作，在比賽時能全力正常發揮，

正常表現相信就能有好的成績出現。 

因為是第一次接觸機器人，所以很多東西都是從零開

始到完成，而這中間很多機構並不是想了就可以用，是用

時間不斷的測試，測試到最合適的機構才用，所以每一個

人也深深的知道，要完成一個機器人並不是像別人看到成

品時那樣的簡單，你要付出的不是一些而全部，你幾乎是

要把所有的時間、精力都投入到這機器人上面；從做機器

人開始，便開始早出晚歸，剛開始說要做是多麼的簡單，

但是開始做之後便發現不像原本所想像的那麼容易，而做
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的途中偶爾會發現機器人機構做的方式不好或是並沒有達

到我們所遇期，就會開始想放棄也會變的沮喪，一直慢慢

看著機器人一點一滴完成，到最後看到所完成的機器人

時，讓我們感到驕傲與成就感。因為不停的修改、測試，

使得機器在最後的比賽一個月完成，但是完成了並不代表

就可以參加比賽了，必須經過不停的測試才能夠知道必須

要修改的地方，在測試的期間也發生了很多很多的問題，

如最基本的在桿子上練習當中，常常會摔落，就因為不斷

的實驗與測試，發現了問題加以修改，所以才會有此成績。

我們相信做任何事都會遇到挫折，只要肯用心、肯付出，

成功遲早會降臨在我們身上的，更重要的從中學習到寶貴

的「知識」與「經驗」。 
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