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大學組   隊名: 神風探險 

機器人名: 神鬼戰士 

指導老師：潘仁健老師  

參賽同學：洪思驊  鐘嘉盛  陳暉達 

國立宜蘭大學  生物機電工程系 

  
機器人簡介 

（一）機器人的體型是以長且低來設計，車體設計長度較

長的原因是為了通過岩漿區，而設計成高度較低的

原因是為了通過雷射障礙區，在設計機器人時，以

小型輕巧迅速為主，而在控制驅動方面盡可能精簡

化，以不複雜為原則。 

（二）為了減輕機器人重量，我們決定使用鋁製的剛體架

構，可減輕重量而且強度又大，使機器人機動能力

提升。 

（三）跨越岩漿區時，我們利用配重的前後移動，讓車體

呈兩輪狀態前進跨越岩漿區。 

（四）而在古墓區裏，為了要放置光鑰，我們設計一個具

有伸縮性的手臂，而伸縮的架構可以靈活的移動。 

（五）我們採用線控方式來控制機器人，因為用無線傳

輸，會有電波干擾，而影響機器人的運作。 

（六）為了要通過波浪區，我們輪子採用 15cm的輪徑，並

且使用四輪驅動，讓機器人更有力量爬越。 

 

機器人歷代史 
第一代機器人，底盤的長寬皆為 50cm，這

樣行走起來較為方便，既不會太長也不會太短，

使得機器人整體的機動性提升，而為了通過岩漿

區，利用可以彎曲成某個角度的夾爪機構，利用

夾爪把橋放置好，通過岩漿區後，再將橋回收起

來，如圖 1、圖 2。(未完成) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 1  第一代機器人外形 

 

 

 

 

 

 

圖 2  通過岩漿區所設置的橋 

 
第二代機器人，其外形酷似第一代機器人，唯有

改變的，只有把底盤長度加長至 65cm，因為當

初考慮不周，要設置手臂時，車身的長度不夠

長，所以沒有足夠的空間來設置手臂，其功能完

全和第一代機器人一樣。（未完成） 

 

第三代機器人，為了行動方便，我們設計成

車體可以變形，也就是可以伸縮，在一般行走時

可以縮短車體，讓行動不受限制，而要通過岩漿

區時，把車體伸長，再利用蹺蹺板的原理跨越。

由於前幾代機器人真正在試跑時，發生蠻多問

題，在波浪板區時，所架的橋，可能會被行走時

的振動，而橋會從夾爪上脫落，而且，要通過岩

漿區，需花上蠻多時間去架橋和回收橋，因為諸
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多問題之故，才做了第三代機器人，如圖 3、圖

4所示。(未完成) 

 

 

 

 

 

 

圖 3  第三代機器人(機身縮短狀態)和操控盒 

 

 

 

 

 

 

圖 4  第三代機器人(機身伸長狀態) 

 

第四代機器人，放棄了前一代車體伸縮的功

能，因為車體伸縮帶來蠻多問題，而第四代機器

人的車身高度比前幾代都還要低，這是為了能順

利通過雷射區所設計的，如圖 5、圖 6所示。(未

完成) 

 

 

 

 

 

 

圖 5  第四代機器人外形 

 

 

 

 

 

 

 

圖 6  第四代機器人(配重盤向前伸狀態) 

第五代機器人，因為重量配置的問題，所以

將 I字形底盤改成四方形底盤，並且捨棄配重盤

的軌道，而是直接把配重盤固定在滑軌上，並把

兩根滑軌互相固定讓它的移動位移量增加，這樣

配重盤的重量可以減輕不少。當底盤全部完成

後，接著把夾爪、手臂、PLC、繼電器、電池和

馬達全部固定到配重盤上，為的是可以把一些必

須的重量能有效的利用，且配線方便，也可盡量

避免電線去干擾到機構的動作。(完成) 

 

 

 

 

 

 

 

圖 7  第五代機器人的底盤 

 

 

 

 

 

 

 

圖 8  第五代機器人外形 

 

機構原理及分析 

（一）機器人主體 

    主體是整個機器人最基本的結構，也是最重

要的基本元件，因為所有的零件、手臂、夾爪等

都要架構在上面，所以底盤在建構上第一要考慮

的因素是「堅固」，因為比賽規則規定機器人重

量上限是 30公斤，所以第二個考慮因素是材料

要輕，再來第三個考慮因素，因經費有限所以材

料也必須便宜容易取得。綜合以上三點考慮因

素，我們選擇了鋁材。 
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（二）動力源 

    馬達的架設位置牽連到整台車體的驅動方

式，所以在考慮到要過波浪板區時，需要很大的

動力，而且機器人要跨越岩漿區時，因為我們是

使用重心轉移的方式跨越，所以需要前輪和後輪

都能驅動，因此使用四輪驅動的方式來做動力來

源。而電源方面則使用兩顆 12V．DV電池。 

 

（三）跨越機構 

    我們利用蹺蹺板的原理，做出跨越岩漿區的

機構。我們在車體上將裝設手臂夾爪的機構和電

池放置在一個我們稱它為配重盤，利用滑軌使配

重盤能在車體外，利用力矩原理使車子的前端離

開地面，然後後輪驅動，將前輪跨越岩漿區，再

來就將上述的動作相反方向就可以完成任務。 

 

（四）手臂機構 

    在這次比賽中，抓取光鑰及木塊為比賽的競

賽重點之一，所以其機械結構尚須將重點著重在

靈活性、機動性及準確性。手臂設計靈感是利用

升旗的原理，將內管當作旗子，中管和外管當作

旗杆，將線綁在內管的底部，然後將內管塞入中

管子裏，中管和外管當作旗杆，將線綁在內管的

底部，然後將內管塞入中管裏，再將中管塞入外

管裏，要將手臂伸出時，只要用馬達拉線，內管

和中管就能順利的伸出去了。且為了不讓內管能

轉動，所以外管和中管是用不同尺吋的方口鋁互

相配合製作。 

 

（五）夾爪機構 

    夾爪要動作快速且牢靠，唯有使用氣壓，但

是使用氣壓帶動會使整體加重，所以還是使用小

型的馬達，利用角鋁來作出ㄇ字形的夾爪，一端

利用彈簧的彈力使夾爪分開，另一端則是固定不

動，要抓取立方塊在啟動馬達拉緊線，由於角鋁

表面光滑，沒有很大的摩擦力，所以我們在其表

面貼上防滑墊，增加其摩擦力使光鑰不會掉下，

如圖 9所示。 

 

 

 

 

 

 

圖 9  夾爪機構 

 

（六）控制電路 

控制電路是以可程式控制器（PLC）為主體，

並自行設計可程式控制器 PLC內部程式，配合搖

桿操控器、繼電器，來達到控制馬達正反轉，其

電路圖如圖 10所示。 
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圖 10  電路配線圖 
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（七）程式階梯圖 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

參賽感言 

從以前對機器人就感到是一個很神秘的物

體，為什麼機器人能動呢？為什麼搖控器一動，

它就會照你的指示移動，這些是以前所不了解

的，而為了能深入來了解機器人，我們就決定研

究機器人。而在這次的專題製作過程，就如這競

賽的名稱一樣，創思設計與製作是這整個競賽的

流程，題目下來後，學生和指導老師便一起努

力，從無到有，有新的點子，便不斷的考量與創

新；出現了新的問題，便不斷地改良與解決，雖

然要做的事情就這些，但是卻足以讓我們花費大

多數的時間來準備這場比賽的來臨，很遺憾的是

－現實是殘酷的，所花費的努力卻不一定會和結

果成正比，但是個人覺得，固然有好成績是最

好，沒有也沒關係啊，在這製作過程中，才是這

競賽有趣的地方，可能會為了一小部份的機構設

計而傷透腦筋，亦或因為老師或自己給的壓力而

睡不著，除此之外，對專業的幫助當然不小，但

更重要的是生活的部分，學習如何在一個團體裡

的互動、學習如何做個合適的表達……等等，我

想這是這競賽除了在專業領域有所貢獻外，在其

他方面也有所需學習的價值吧！ 
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