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機器人簡介 

針對研習中所獲得的資訊提出對策。這整場比賽中

我們覺得最難的三個關卡分別是開始比賽時，不能用人

為的方式將機器人擺到軌道上，還有在面對 E2 區和 F1

區，要如何變形才能順利的過關。我們將這些問題點一

一提出討論，以下是我們紀錄所想到的問題: 

1.機器人在比賽中遇到關卡時所需的變形尺寸 

2.如何讓機器人藉由搖控從地面爬到軌道上 

3.在遇到 F1 區的斷軌時要如何通過 

4.要如何在 E2 區從上層軌道走到下層軌道 

5.機器人的外型要如何設計、如何表現出特色 

6.如何讓機器人用最迅速、最簡單的方式通過障礙物 

這一次的競賽主題，很容易在過彎處脫軌摔落，而

且速度與穩定度可說是影響勝負之一大關鍵點，因此在

機構的設計，本組就先以最簡單，材料盡量輕之理念去

設計，因此主要之材料，選用輕又堅固之MC，其餘以PE、

橡膠作為輔材。 

設計概念 

我們機器人的構想是運用體操選手的運動方式為基

礎來製作的，因此有許多的翻轉動作，都和體操選手在

單槓上運動的方式類似。 

機構設計 

比賽中我們遇到的第一個關卡是讓機器人由平地

爬上軌道，這是一個很大的難題，在我認為這是比賽中

一項五星級的關卡，我們過關的方法如圖。首先我們將

機器人移到兩個軌道間，我們的機體寬度為160mm而兩

軌間的距離為167.7mm(200-33.3)所以機身能夠穿過兩

根軌道之間，張開縱向的氣壓缸使輪子可以跨在兩軌中   

間，接著機身開始翻轉，最後完成動作。 

到達軌道上，機器人要在軌道上行走，第一個會面

對到的是E1高30CM的突起方桿，我們所使用的方式是利

用四隻腳上的氣壓缸伸長讓機身超過30CM來渡過這個

關卡。接著要面對的是E2高30CM的兩層軌道，要讓機器

人從上層軌道走到下層軌道，我們運用的是人類下樓梯

的概念，先將前腳伸長接著利用歩進馬達來做翻轉的工

作，在後腳翻轉到快接近軌道時收起伸長之氣壓缸，會

選擇在此時收起氣壓缸的原因是這段重心最穩，以減少

機器人摔下軌道的機會。 

面對到F1區的障礙時，中間有14CM(30-10-6)的斷

軌，我們所採用的策略是將前腳利用後腳的歩進馬達旋

轉起來，接著利用後輪直流馬達的動力將前腳移動到斷

軌後，旋轉歩進馬達放下前腳，利用前腳的步進馬達翻

起機身讓後腳到達前腳之前，完成動作。 

在我們完成全部動作後，最後的動作是從軌道上回

到到地面，我們使用和上軌道相反的模式，先利用後腳

的歩進馬達旋轉讓機身接近地面，伸長腳上的氣壓缸，

雙腳張開的氣壓缸縮起讓輪子小於軌道，機身接觸地面

完成動作，順利完成比賽。 

機電控制 

在這個機器人的控制系統中，為了避免控制線侷限

了機體的動作，因此我們選擇使用無線遙控的方式進行

操控，但是所買的收發模組卻無法滿足我們設計所有的

動作，因此我們使用 CPLD 來建構一套適合我們自己的

通訊協定，建立一套可達三十六位元的單工傳輸。由於

機體設計擁有相當大的強度，可說是摔不歪、砸不壞，

所以動力的部分也要特別加強，電力方面我們採用 24V

的直流減速馬達，題供大扭力進行推進，變型的部分採

用 12V 的高扭力步進馬達，對於變形中的每個環節都能
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準確的定位，避免機體滑脫的情形產生。 

 

機器人成品 

 
機器人前視圖 

 

腳座部分 

 
腳座伸長機構 

 

 

 
輪軸機構 

 
動力部份機構 

 
旋轉部份機構 
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氣壓源 

 

氣壓源機構 

參賽感言 

這次最先要感謝的是我們的指導老師，我們這個小組會

來參加第 10 屆創意設計及製作競賽，是由老師來提拔的，

也因為這次是我們第 1次參加創意設計及製作競賽，一開始

是由老師和學長一起帶領我們這個小組來開始動工，在經驗

不足的情況下，要能夠從零到有，真的是相當辛苦的一件

事，幸好有老師和學長在旁指導，我們才得以得到許多相當

有建設性的建議；從四月多開始一直到十月這段時間，經過

大約半年的奮鬥，從最基礎的草圖設計、電腦圖檔繪製、採

購、製造零件、組裝、測驗、創意報告書等…許許多多的一

切都是由我們自行製作的，這和學校所開的實習課又有所不

同，我們就像是自己開了一門課，在自行上課、自行尋找地

方採購所需的零件，學到了相當多的知識、技能等…讓我們

上了一大學問的課，在此特別感謝指導老師 陳清檳教授，

如果沒有老師在旁指導、鼓勵、提供資源、我想我們應該是

沒辦法把這一切都給作完的，讓我們有這個經驗，體驗這一

個機械人創作的比賽。 

感謝詞 

首先很榮幸的主辦單位能夠給我們這個機會參加這次

的創意設計與製作競賽，雖然忙了將近半年，但這段時間讓

我們學習到很多過去都不了解的東西。現在我們知到要怎麼

在網路上尋找適合我們想要的東西，也知道該去哪裡才可以

買的到我們所需要的材料，對於材料方面也有了更多的了

解，並且我們的製造過程全部都是由我們自己來親手製造，

打從最簡單的機器人骨架，到最後的電路控制都是由我們一

手完成。當然我們也非常感謝我們的指導老師 陳清檳老

師，在我們研究的過程中陳老師總是一再的給我們鼓勵以及

建議，對於我們設計的想法進行修正與補強，再沒有其他人

幫忙與贊助的情況下，讓我們感到非常的窩心，最後我們還

是要向帶領我們的陳清檳老師致上最高的敬意。 
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