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機器人簡介 

往往機器人的設計與研究，大都是設計出原型後，就

進行實體的製作，再反覆地針對錯誤進行修改，這樣往往

需要花費不少的成本與時間，所以為了能有效地研究製作

機器人，且確保所設計的可行性，我們使用動態機構模擬

軟體 ADAMS，針對為此競賽所設計出來的機器人，進行實

作前各部機構的動態模擬，已得知是否達到所需的目的。

本次競賽目的是由出發區進入競賽區，沿著金屬桿前進，

不可接觸河面，通過競賽區內之障礙到達對岸。競賽時，

因應場地障礙所需，我們設計出一具備可在登桿與離桿、

行走於桿上、轉彎、跨障等功能之機器人，機器人在行走

時，利用馬達藉由鍊條跟鏈輪配合作為傳動方式，且搭配

單晶片（PIC16F877）作為主要控制的核心。  

 

設計概念 

機器人須完成： 

1.由平地登軌 

2.爬坡 

3.轉彎 

4.越障 

5.克服軌道高度轉換 

6.跨越軌道斷層 

7.下桿脫離軌道 

如下圖【圖一】，經由分析各障礙各種克服之可行性，

我們設計了一理論上可克服上述所有障礙之機器人，我們

將機器人大致分為登桿機構、轉彎機構、離桿機構，而機

器人的機身使用大量的鋁型製成，並且使用鋁板與L型板

做為各個零件之間定位精準度的依據同時確保機器人的馬

達在安裝後運轉上的穩定度，馬達的動力傳動上，我們使

用鏈輪與鏈條將動力傳動至輪胎以及旋臂上。其整體設計

流程如下： 
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【圖一】比賽場地 

 

 

機構設計 

1.升降機構： 

  為了克服比賽中高低落差的關卡，我們特地設計了

內、外兩組升降臂，而這兩升降臂是利用齒輪、齒條來達

成升降功能。內升降臂用於軌道高低落差；外升降臂用於

上下軌道，且外升降臂上安裝了許多惰輪，增加對地面之

接觸面積，提高機器人行走時的穩定度，並於跨越斷軌時

提供支撐力。 

內升降臂 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

外升降臂 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.越障機構： 

  為了順利通過軌道高低落差與斷軌處，我們於機身內

設置一旋臂，此組旋臂上的四顆輪子即可支撐整體機身，

所以在度過高低落差與斷軌時，內升降臂才可獨立作動而

又不會使機身傾倒。 

旋轉臂 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.轉彎機構： 

  因軌道於轉彎處成一角度，並非圓滑曲線，造成軌道

間距加大，所以我們將轉彎機構視為我們設計的重心。我
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們設計了一旋轉座，其可帶動整組內旋臂，並於轉彎時利

用馬達控制達到過彎的效果，且為了因應過彎處間距不一

的問題，我們將輪子設計成一錐形，利用錐形的形狀，使

機器人轉彎時只會使機身稍微抬高即可順利過彎。 

旋轉座 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

輪子 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

機電控制 

控制要點： 

1. 單晶片控制：使用單晶片PIC撰寫程式，達到控制機

器人做出前進、後退、高度改變的控制，並利用 PWM

調速達到轉彎功能。但是由於單晶片額定電流較小，

而繼電器需要的額定電流較大的緣故，所以藉由電晶

體放大電路將電流量放大，達到間接控制馬達的目

的，最後將各個電路方面給予模組化，將其互換性提

高，增加實用性。 

2. 繼電器控制：這種控制方法利用在只需要比較簡單的

正反轉控制，利用 RELAY本身的功能直接控制馬達，

主要利用在機器人行進時。 

3. 控制器：以線控方式進行控制，而不採用無線控制。
原因在於能節省成本、並能免除使用無線控制時會遇

上的干擾問題。 

4. 馬達：考慮到成本問題，而且控制方面以直流比步進
馬達來得容易控制，所以使用直流馬達，而馬達扭力

大小，是以能承受二十公斤的重量加上能在金屬桿移

動來計算扭力。 

5. 電力：馬達和驅動電路皆需要給予電力才能動作，所

以在製作時，以兩種電源來驅分使其不會相互干擾。

電力來源方面主要利用蓄電池，使用單晶片控制時需

輸入 5V的電壓，而驅動馬達的電壓為 12V與 24V的

直流電源。 

 

主體架構： 

主要設計是以一顆單晶片(PIC16F877)為控制的核心

(如圖1) ，行走方面以按鈕來控制輸出的訊號(如圖2)，

控制我們用到的馬達，經由兩顆RELAY的動作來控制馬達

的正反轉。速度控制部分，利用此單晶片內嵌的PWM特殊

功能脈波寬度調變技術來達成。 

 

 

圖1‧PIC 驅動馬達控制圖 
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圖2‧RELAY介面電路 

 

 

機器人成品 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

參賽感言 

 

  操控機器人，這是許多人小時候的夢想，然而，當時

的我們卻未曾想過會有實現的一天；現在，我們不只完成

了當時的夢想，更重要的是我們得到了許多東西，許多課

堂上學不到的東西。 

  從設計到實作、從無到有，在這些過程中，我們不斷

試著將理論實現，或成功、或失敗，當自己能將腦海裡的

希望一一實現於機器人身上，這種喜悅我想也只有 

其他的參賽者才懂得。 

  在比賽當天我們看到了許多傑出的設計，我們想到的

並不是我們自己的勝算大不大，而是佩服別人居然可以想

出這麼特別的設計。就算在當時我們的機器人已經準備上

場了，我們還是會討論著它是否還會有進步的空間；在這

裡看到、學到的經驗是否在未來還可以應用在它身上。 

  雖然這次在比賽中的成績並不如當初所預期，這也表

示我們還很多東西要學，還有很大的進步空間，過去這幾

個月來的努力我們相信並不只是為了影響那三天比賽的成

績，而是為了訓練我們自己的能力。 
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一科技大學』鼓勵我們參加這種類型的創作比賽，
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我們在製作與構思能更加大膽的放手去做，不用為

了材料經費的不足而擔心，使我們能更順利的完成

這次的比賽。最後，非常感謝我們的指導教授:余志

成 教授和同步工程設計實驗室的學長們，在我們機
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