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遙控組: 無名小卒-小巨人 

 

指導老師：陳世濃 老師 樊漢台 老師 

參賽同學：吳溱曜 林勇志 許雅萍 

南開技術學院 自動化工程系 

 
機器人簡介 

    遙控組比賽以「勇渡濁水溪」為主題背景，有別於以往機

器人僅需再平面移動，設計題目以比賽場地為三度空間，機器

人必須從地面的出發區爬上雙桿，並在雙桿上移動、爬坡、轉

彎並跨越各種障礙，如斷崖斷橋，以先達對岸者獲勝。無名小

卒-小巨人（如圖一所示）是一台能以無線遙控控制的機器人。

載體驅動系統是以鋁材，經過加工機精密加工組合而成，會選

用鋁材是因為鋁材質輕強度夠，加工起來也較為方便。而機器

人之控制流程，是由操作者經無線遙控器發射控制訊號，到達

機器人身上之接收器，經可程式控制器運算，來驅動所有的馬

達，使機器人運作變形，克服主題上關卡，快速到達終點，完

成任務。 

圖一 小巨人整體 

設計概念 

小巨人的設計方向，是依據了比賽的場地、機器人的機動

性、比賽時間的限制、及速度與重量的限制來做考量。 

在場地方面採取重點式攻略於轉彎、爬坡與上下軌道，節

省變形時間和加快速度為重點。 

設計機構的方向都是採取以穩健通過整個關卡為目標。再

登上軌道方面，利用馬達帶動鏈條與鏈輪，並搭配一組齒輪達

到減速及提高扭力，使機身變形，可以上下升。 

而為了達到整個車體的穩定性，所以將旋臂打平，增加機

台的平衡性；在彎道方面利用彈簧的伸縮特性，搭配傳動軸與

特殊形狀的輪子(如圖二所示)來克服。 

 

 

圖二 整體車輪 

機構設計 

    小巨人大致分為滑動機構、減速機構、旋轉機構、伸縮機

構、車身機構、固鎖機構與靠輪機構等七大機構。 

(一)、滑動機構： 

此機構是為了使機台在上下軌道時的速度更快，於是設計

了一組滑動機構，此機構是以螺桿作為傳動，再加上兩支軸承

鋼作為滑軌，並以線性軸承作為滑輪；將馬達通電之後，使得

螺桿能夠正(反)轉，並且帶動滑塊前進與後退(如圖三所示)。 

圖三 滑動機構 
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(二)、減速機構 

此機構是為了減低馬達之轉速，並且提高馬達之扭力而設

計的；以一組鏈輪及鏈條作為傳動，並搭配一組齒輪(如圖四所

示)，做 1比2.5的減速運動，因而提高馬達的扭力，調整速

度及扭力至我們所需要。 

圖四 減速機構-齒輪組 

(三)、旋轉機構 

本次競賽現場圓鋼桿構成之鐵橋在轉彎時最大轉角約56

度，所有轉角均為尖角設計，過關時具備相當的困難度。因此

我們將機器人設計為三關節結構，關節利用止推軸承來結合，

配合輪子形狀與可伸縮輪軸，使機身在轉彎時能自由變形，順

利過彎。(如圖五所示) 

圖五 旋轉機構 

(四)、伸縮機構 

以彈簧的伸縮特性來作動，利用在轉彎時兩軌軸距距離最長，

使輪軸彈簧伸縮達到變形，並搭配特殊形狀輪子(如圖六所

示)，而達到可調適應性輪距車輪以增加機身在過彎的穩定度，

經過反覆的測試，我們在輪子上套上腳踏車內胎，確實加強它

的抓地力。如果輪子是固定的話，將無法通過彎道；所以設計

了再傳動軸上加裝彈簧與鍵，使輪子再過彎時能自由的左右移

動。 

圖六 特殊形狀的輪子 

(五)、車身機構 

車身機構包含了我們的旋臂，也是我們這個機台的主要機

構；為了要上下軌道、通過障礙，旋臂是一個不可或缺的機構，

但如果只有旋臂的話，是沒有作用的，但是如果再加上減速機

構的話，它就成為能將機台舉起來的機構了(如圖七所示)。 

圖七 車身機構 

(六)、固鎖機構 

    我們在旋轉機構上，加裝一關節固鎖裝置，由無線遙控控

制關節的固鎖，以保持機器人在直線軌道前進時的穩定性(如圖

八所示)。 



第十屆全國TDK盃創思設計與製作競賽論文集 

中華民國九十五年十月二十日至二十二日                       臺灣‧雲林   國立雲林科技大學 

 
 

3 

 

 

(七)、靠輪機構 

    為了增強機器人在軌道轉彎時的穩定性，加裝四組靠輪機

構，使靠輪上的軸承滑輪確實扣住軌道側邊，解決過彎時會有

脫軌的問題(如圖九所示)。 

 

圖九 靠輪機構 

機電控制 

硬體分為4個部份： 

Ａ、PLC─主機、AD(類比轉數位)及DA(數位轉類比)。(如圖十

所示) 

圖十 PLC主機、DA轉換器與AD轉換器 

Ｂ、無線發射遙控器跟無線接收器。(如圖十一、圖十二所示) 

 

圖十一 無線遙控發射器 

 

圖十二 無線接收器 

Ｃ、馬達驅動器─用來控制車速。 

 

Ｄ、Relay電路─控制機器人馬達(如圖十三)。 

 

圖十三 Relay 
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控制說明： 

硬體(Ａ)~(Ｂ)由操控者手上發射器發出訊號，讓接收器接

收，然後接收器會將訊號傳到ＡＤ(類比轉數位)，在由主機做

運算，並將結果傳到ＤＡ(數位轉類比)，再經由馬達驅動器傳

到車體上的馬達，藉由這樣的轉換可控制車子的速度。 

硬體(Ｄ)在主機上做(Ｘ輸入)跟(Ｙ輸出)，用來控制各機

構的馬達。 

 

    在無線發射遙控器方面，我們將搖桿的 PLC 控制設定為：

搖桿左邊以↑、↓、←、→、↖、↗、↙、↘方向去控制機身

行徑；搖桿的右邊控制機構：↑、↓、↙、↘。 

控制流程圖 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

機器人成品(如圖十四、圖十五、圖十六所示) 

 

 

圖十四 機器人上視圖 

 

圖十五 機器人的變形 

 

圖十六 機器人軌道的變形 

 

 

 

馬達伺服器 

馬達轉速及轉向 機構馬達正反轉

繼電器 

PLC可程式控制器 

D/A 

控制機構 控制方向 

控制人員操縱桿 發射機 

伺服機 接收機 

PLC可程式控制器 

A/D 
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參賽感言                                                                                         

參加這次的創思設計與製作競賽，對即將邁入大學生活的

終點，是一項特別的挑戰。第一次我們要將自己所設計、所製

作的機器人，上場與其他學校的同學競賽，所以也格外的珍惜

這一次的機會。 

  在開始設計草圖的時後，大家都想的很一派輕鬆，沒有機

構的考慮，天馬行空的設計東西，而設計出來的東西也都幾乎

不能使用；但接觸了幾個禮拜後，經過與老師做圖面的討論與

機構的設計，畫出日後加工時所需的工作圖。但接下來我們所

面對的是機構設計上的問題，因為對於機構的觀念並不強，所

以所設計出來的東西很多並不是馬上就可以使用，這些都是我

們必須去解決的問題。 

  在畫CAD的時候，因為有些圖的觀念不清楚，又不夠積極

且不專心因而被老師責罵，但這使我們更重視這一項比賽，也

因而更團結的製作。最先機構的強度我們慢慢的加強，機台的

雛型也慢慢的出現，而我們也使用Mechanical Desktop的軟

體，繪出立體組合圖。 

  而當我們將設計圖與老師確認無誤時，我們開始尋找我們

所需要的材料與馬達，從南投找到了台中，從台中市區找到了

大坑，從台中買到桃園，也使用了網路的資訊找尋材料；開始

進行零件的加工，加工時最重要的是基準面，將基準面製作出

來時，孔的位置才會準確，所以也花了不少的時間銑平面。而

每一項機構都有許多的配合件，如旋轉機構、伸縮機構、滑動

機構及減速機構，這些的配合件，在製作加工過程中不能有一

絲的閃失，每一個零件所規定的尺寸、規格與精度，都不能馬

虎，所以製作的速度會變的比較慢。 

  常常也因為銑床、車床有許多人使用，為了趕在預定的時

間內完成進度，依然保持著謹慎的態度，並常常是在晚上沒人

時，進行我們的加工，往往回到宿舍都已經晚上１２點多了，

身體都很疲憊，洗完澡，吃完晚餐，就是呼呼大睡。從繪圖到

加工，再到資料整理的過程中，彼此所受到的壓力及疲勞轟炸，

造成小爭吵，但最後我們卻都彼此的去鼓勵、幫忙及扶持，解

決了這些事情，使我們感觸良多。 

  幾個月的忙碌隨著比賽的結束畫上了句點，雖然比賽成績

不盡理想，但其中的經驗卻很寶貴。看著我們所設計、所製作

的小巨人的誕生，讓我們學習到了許多難得的經驗，也有很大

的成就感；與隊友間彼此建立起良好的默契，與主任老師們也

建立起良好的師生友誼，這些都是無價的，比賽經驗使我們成

長了許多，相信過程中所學習到的挫折與克服，對我們以後出

社會相信會有幫助，比賽為我們的大學生涯增加一筆難忘的回

憶與經驗。 

 

感謝詞 

   感謝教育部與TDK舉辦創思設計與製作競賽，使我們有這

個機會，能把自己所學習到的知識理論與加工技術，實際的結

合應用，發揮出創意的巧思。 

自動化系系上的老師-陳老師振華、白老師明昌及李老師青

一，感謝您們再我們製作過程中，給予我們的指導與勉勵；李

主任宗禮、樊老師漢台及陳老師世濃，感謝您們的教導，使我

們能克服設計加工上的難題，感謝您們不斷的提供意見，使我

們構想上成長許多。感謝自動化系系上為我們製作場地，讓我

們可以練習。 

感謝雲林科技大學為我們安排的一切行程與活動，感謝雲

林科技大學的所有工作人員，為我們服務的一切。 
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