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             自動組(遙控組) : 南榮探險隊 及 好奇號   

 

指導老師：詹超老師 

參賽同學：莊賢銘、洪韶謙、王柏皓、蔡維桓 

學校名稱：南榮科技大學 

科系：機械工程系 

  

 

一、機器人簡介(中文：楷書 11 點) 

我們機器人技巧以及功能部份，利用了電路版控制來

傳遞指令給機器人各部位的動作，當然也輸入了我們打好

的程式，以及下方的感測器來感應黑線，甚至利用伸縮桿

搭配齒輪馬達來上下升降爪子，爪子上的開合動作是利用

氣壓缸接管的氣壓管進氣來完成，其他像讓機器人上升下

降也是搭配氣壓缸，創意上我們就沒那麼講究，主要是功

能及破關的技巧為優先。 

二、設計概念(中文：楷書，字型 11 點) 

設計概念的話，為了配合關卡的設計，我們也花了不

少心力在討論以及製作上，而我們選擇的配件、零件都是

為了打造出我們想要的，最主要講究的是突破種種關卡，

感測器、電路板、氣壓缸….等等，沒有這些的搭配設計，

怎麼會完成我們想破的關卡。 

三、關卡得分特色 

第一關「抓取寶物」，除了感測器感測黑線行走，我

們安裝伸縮桿，以及齒輪馬達的搭配可以上下升降，爪子

上的開合就是氣壓缸的給氣，這樣就可以完成抓取聖杯這

動作，第二關「通過馬卡道路」，這部分要得分是有點困難

性，所以我們多製作了能讓整台機器上升的升降機構，當

然在下方還安裝了 2顆輔助輪，因為一上平台後要前進後

才可以收起後方的輪子來完成這關馬卡道路，第三關「通

過半屏山」，這關的難度就在於它是有點斜度的路板，但只

要能感應黑線行走，就不是問題了，第四關「通過斜張橋」，

這關要上一個支點高度與地板呈 72 公分的橋，想上橋最關

鍵就是機器的穩定性以及馬達的力量夠不夠力，才可以順

利完成這項難關，第五關「放置寶物」，只要前面 4官都順

利通過，放置生命球及聖杯，就能順利拿到滿分過關。 

 

 

四、三視圖重點解析 

 

  這是正視圖部份，最下方就是感測器來感測黑線來行走

關卡路線，最上方就是爪子，爪子接下來的管線就是氣壓

缸的配線，以及伸縮桿裝置，來夾取物品。 

 

  這是右側視圖部分，寶特瓶就是儲存氣體，機器人動作

時就會把儲存好的氣體順著管子來帶動各部份動作，最下

方就是帶動機器的輪子，輪子上面就是機器人的軸心電路

板。 

 
    這是俯視圖部份，從上往下看就是機器人的內部構

造，也就是我們的電路板及配線，也是最重要的部份。 
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五、機構設計及理念 

  機構設計上，就如第一大點機器人特色差不多，利用了

感測器、電路板、氣壓缸、馬達….等等，製作上也花了不

少時間與心力去完成它，這我們的理念就是一定要完成該

完成的關卡，即使知道這是個難關，我們都一心只想過關

拿到分數，機器的身行變化就不怎麼突出，畢竟講究的是

功能及技巧。 

 

六、擷取與脫離機制 

第一關「抓取寶物」的難度並不高，畢竟那是基本關

卡，是該拿到的分數，尋黑線夾取聖盃就可以過關了，第

二關「通過馬卡道路」，這才是第一難關部份，如果克服這

關卡我們也討論很久，畢竟要上升 30 公分的平台，就得設

計出一項升降機構，才能完成這項上升動作，後面的下坡

路段的關鍵就在於穩定性，穩定度強，就可以穩穩地不讓

聖盃掉落，就可完成這項馬卡道路，第三關「通過半屏山」，

要通過有點斜度的路板，整個機器在上有斜度的路板時，

不可因為過於偏向另一邊而讓機器倒下，除了感測黑線

外，整台機器行走的穩定也很重要，第四關「通過斜張橋」，

這對我們來說是第二難關，畢竟要上那麼高的斜張橋並不

容易，所以安裝了強力的馬達外，輪子的抓地力也要很足

夠，只要能穩穩的下去斜張橋，到最後一關「放置寶物」

就會容易多了。 

 

七、適應環境機制 

在比賽前，可以讓我們來比賽場地實際跑一次，為了

場地的需求，我們也討論很久，畢竟比賽的環境真的很重

要，第一關「抓取寶物」就只是走基本的直路黑線，只要

感測黑線部分沒問題，就可完成這項抓取寶物這關卡，第

二關「通過馬卡道路」，要求我們機器要上 30 公分平台，

這點也想了很久，利用我們機器的升降機構來使機器上

升，前輪上台後，即可收起後輪，接著就可以行走馬卡道

路到下坡完成為止，第三關「通過半屏山」，這項關卡真的

符合適應環境機制這部分，因為它是有點斜度的半屏山，

意思就是要我們機器人即使在這種環境下，也能感應黑線

行走，只要行走過關就不是問題了，第四關「通過斜張橋」，

要上那麼高的斜張橋並不簡單，也是尋著黑線上去，這就

要考驗機器的馬力及穩定性強不強，通常斜張橋通過的

話，最後一關「放置寶物」就不是問題了。 

 

八、達陣之創意設計 

其實達陣的部分就跟上部分差不多，最主要就是關卡

的難度讓我們去構思、思考說如何達陣完成這每一個關

卡，當然我們還是要求功能及技巧，沒有這兩項也沒辦法

達到我們想要的達陣。 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

就如其他部分一樣，為了達到關卡，功能技巧為優

先，關於「生物器具模仿及轉化的創意案例」，可能就沒有

案例。 

 

十、團隊合作的說明 

身為一個團隊，合作無間很重要，所以在比賽時，除

了為自己的機器加油外，比賽前的檢查，以及想完成每個

關卡的決勝心是不可缺的，因為我們是個團隊，就該要有

不服輸的精神來面對這場比賽。 
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