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機器人簡介 

本隊機器人包含以下幾個機構系統，分別可以完成

所需要的頂插銷、爬及下樓梯跨越光柵及夾球的動作。 

其中縮臂機構及大臂轉塔機構系統的組合在使球櫃插

銷被開啟及完成夾取 3個不同球時的定位與抓取的動

作；底盤轉臂機構配合重心自動調整的機構系統完成了

機器人爬上樓梯、下樓梯及跨越光柵的動作。整體結構

是由各種不同端面形狀的鋁擠型完成，以配合不同機構

所承載應力大小及應力方向不同而精心設計。 

 

一、機身設計： 
本機器人功能性要求能屈能伸，正好與

「能屈能伸，大丈夫」相同；且日譯的意思為

「沒問題」，藉由此象徵意義來鼓舞士氣。而

將機器人完全展開之後，外觀又酷似「大丈夫」

三字象形，所以因此而命名。如圖（一）所示 

 

 
圖（一）機身結構 

 機身形狀設計起初機身形狀為平面，後來為了

增加機器人底盤可承受較大的衝擊載荷，所以

將車身改為弧形。如圖（二）所示 

 

   
圖（二）弧形底盤增加承載力 

 
二、伸縮臂機構 
為了完成頂球櫃的插銷及夾取橄欖球、壘 

球及排球三顆不同大小及形狀的球，所以機器

人必須能伸縮以調整頂或夾的定位問題，本機

構系統以鋁合金中空管製作的雙向導螺桿來

將延伸臂伸長到極長的長度；傳動連趕機構以

張力彈簧保持夾爪定位，即使將延伸臂伸出

時，還能與地面保持平衡。如圖（三）所示。 
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圖（三）伸縮臂機構 

 
三、大臂及轉塔機構 

因為由球櫃落下後，三顆要被選取的球可

能在任何位置，因此為了使伸縮臂機構能

增加自由度，由一蝸桿、蝸輪配合鋼索及

轉塔機構以期伸縮臂及夾爪能在三維空間中

有效的範圍內作快速及準確的定位工作，如圖

（四）所示。 

 

 
圖（四）大臂及轉塔機構 

 四、底盤轉臂及連桿機構系統 
   由蝸桿、蝸輪及數根長短不同的連桿所組
成，藉由完成機器人在爬樓梯、下樓梯與過光

柵時，整個車台藉由不同的支撐點配合連桿系

統完成各指定動作；其中，圖（五）為驅動底

盤轉臂的蝸輪蝸桿組，圖（六）為調整車台仰

角或俯角的連桿機構。而採用蝸桿、蝸輪的組

合是因為傳輸的動力強，制動性佳，可將整台

車抬起得緣故。 

 

 
圖（五）底盤轉臂蝸輪蝸桿組 

 

 

圖（六）底盤連桿機構 

 
五、重心自動調整機構 
因為機器人要具備爬梯、下梯及跨光柵等動

作，其姿態由機器人頭部來看仰角（上階梯及

跨光柵）及俯角（下階梯時）均很大，因此在

完成上述動作而不翻車的前提下，機器人在各

種極限位置下的重心保持問題是一大難題， 
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本組機器人採用電池配合活動的搖臂使機器

人前傾時，重心自動後移且機器人後仰時，電

池組的重心前移以使機器人在完成各種困難

動作時不致翻車。 
經過電腦對機器人重量分配及機器人各

極限姿態位置，計算後選擇一最佳位置及搖臂

長做出重心調整機構如圖（七）所示 

 

   
圖（七）電池及搖桿配合調整重心機構 

 
六、其他重要設計 
1、動力輪 
由鋁合金車製輪圈，外曾以特製合成樹脂

為輪胎，抓地力強、避震效果佳。如圖（八） 
所示 

 
圖（八）抓地力強的動力輪設計 

 
2、夾爪機構 
   為配合要夾取的球的大小及曲率的不同，
經過電腦繪圖軟體的模擬，畫出了 3個夾爪的
分配形狀可以輕易的夾取指定的球，因此按模 

擬的大小及形狀做出的夾爪如圖（九）所示 

 

 
圖（九）夾爪機構 

 
3、機身機構 
   機身機構使用各種不同斷面形狀的鋁擠
型，如圖（十）所示。 

 

圖（十）各種不同斷面形狀的鋁擠型 

 
機電控制 
（１） 馬達部分： 

m 主動輪驅動馬達（４個）＋１

２Ｖ繼電器２ａ２ｂ（１個） 
m 底盤四腳扭力型減速馬達（２

個）＋１２Ｖ繼電器２ａ２ｂ

（２個） 
m 轉塔驅動馬達（１個）＋１２

Ｖ 電器２ａ２ｂ（１個）鋼索 
搖臂驅動馬達（１個）＋１２Ｖ

繼電器２ａ２ｂ（１個） 
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m 延伸臂扭力型減速馬達（１個）

＋１２Ｖ繼電器２ａ２ｂ（１

個） 
（２） 氣壓部分： 

m 夾爪氣動氣壓缸（２個）〔ψ１

２，外留６０ｍｍ，行程６０

ｍｍ〕 
m １２Ｖ５口３位電磁閥（２個） 

（３） 電源供應： 
m １２Ｖ３ＡＨ電池（１個），１ 

２Ｖ１．２ＡＨ（１個） 
（４） 氣壓供應： 

m 裝有空氣壓力６ｋｇ的１２５

０ｃｃ寶特瓶（４個） 
（５） 控制部分： 

m 翹板式彈回開關６Ｐ（２個） 
m 翹板式彈回開關５Ｐ（２個） 
m 切換開關２Ｐ（１個） 
m 翹板式三動開關６Ｐ（２個） 

 
機器人成品 
機器人成品圖如（十一） 

 

圖（十一）機器人成品圖 
 

  
參賽感言 
感謝本校校長及董事會大力支持我們參

加這次的活動，感謝 TDK文教基金會的
贊助及台科大承辦，感謝所有機械系的老

師以及同學得幫忙；多虧有了這麼多幫助

我們的人，讓我們學習了更多的東西也認

識了一些別的學校的競爭對手，讓我們能

夠互相切磋互相鼓勵，經過這次比賽得磨

練，也讓每個人的眼光放得更遠，也學習

的更多了。最後還是要在謝謝各位，謝謝。 
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