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一、機器人簡介 

    以往復式步行為主的行走機構.並架設在以鋁質框架

為基底的兩側，基底上再裝設競賽項目之相關設備，動力

輸出為四顆直流馬達裝置於機身前段，恰巧也增加步行機

構之抓地性能。 

以下歸納 13 點創意特色: 

1. 八組連桿機構：平穩快速  

2. 馬達同步機構：容易走直線 

3. 釣魚垂自動水平機構：寶物穩定 

4. 橡皮圈+灰塵氈隔震機構：輕巧與夾爪一體 

5. 寶特瓶觸動夾持機構：環保節能易操控 

6. 水平垂直轉換機構：魚桿輕，門腳鏈靈活 

7. 打針筒氣壓壓出機構：輕，力量大 

8. 可樂瓶為蓄氣儲能機構：環保輕巧價廉、輕，能量大 

9. 蒸盤尋鉤機構：易對位 

10. 雙手臂機構：輕重有分別 

11. 車窗馬達吊重物機構：力量大平穩 

12. 平穩加減速控制機構：平穩加減速 

13. 灰塵氈阻尼器：減震 

二、設計概念 

我們認為此次得分關鍵為極力保護乒乓球度過各種障

礙.因此歸類出兩大方向.第一從行走機構方面著手.改良

其平穩性.第二設計減震載台;置放插銷項目的策略是用極

簡單之物理原理製做其機構;重物關卡則是運用吊掛方式

勾起目標物;綜合以上各點我們希望用生活中唾手可得的

小物品做出具功能性的機構，旨在絞盡腦汁、不被傳統思

維侷限。 

 

三、關卡得分特色 

    以下為各關卡的障礙及解決之道。 

夾取聖杯: 具三軸移動性自由度高之手臂，一端為打針筒

氣壓壓出夾取機構。 

舊鐵橋及半屏山:平穩加減速控制機構，平穩加減速使生命

球安全的置於聖杯中。 

置放重物:另一支具三軸移動性自由度高之手臂，一端為蒸

盤尋鉤機構，易對位吊掛重物。 

置放插銷:與夾取聖杯手臂為同支在另一端，寶特瓶觸動夾

持機構，環保節能易操控，同樣是三軸，自由度高。 

整體平穩性:各處的灰塵氈阻尼器，減震。 

 

四、三視圖重點解析 

 
圖一、正視圖 
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圖二、右側視圖 

 
圖三、俯視圖 

圖一、正視圖中左端為三支寶特瓶組成之氣源;手臂

有前支後支之分，前支左端為蒸盤尋鉤機構;後支右端藍色

部為聖盃減震機構，左端則為寶特瓶觸動夾持機構。圖二、

右側視圖中明顯可見兩支手臂與其固定支架。圖三、俯視

圖可清楚看到所有機構於載台的配置情形。 

 

五、機構設計及理念 

    步行機構是使用八組連桿機構來達成平穩快速的移動

在速度上我們採用馬達同步機構來加強其性能;馬達同步

機構係將兩側馬達軸尾端用軟硬不同的橡膠軟管連結，原

理是利用適當的摩擦力達到兩邊同速同步走直線易操控，

轉彎時又可利用摩擦打滑而完成兩邊不同速之轉彎功能。 

 

圖四、馬達同步機構 

 

六、擷取與脫離機制 

置放插銷的夾持機構是以雙層寶特瓶製作，外層為觸

動裝置內層為夾持機構，夾取目標插銷後以收繩方式將夾

具由水平轉為垂直，目標對位完畢後再瞬間充氣推擠針筒

將插銷射入洞口。 

 

圖五、水平垂直轉換機構 

 

七、適應環境機制 

對於不平整的地形我們採以較慢的速度來行走的策

略，突然改變速度反而不平穩，所以我們加裝旋鈕式可變

電阻來平穩順的加減速，不讓突如其來的煞車將生命球甩

出盃外。 

 

圖七、旋鈕式可變電阻 

不平整的地形除了有平穩的移動平台外，我們還有聖

盃夾持減震機構:灰塵氈阻尼器，以橡膠懸吊夾具並用灰塵

氈包覆周圍。橡膠懸吊旨在模擬阻尼器型態，在劇烈的震

盪中橡膠懸吊可明顯改善搖晃情形。 
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圖八、灰塵氈阻尼器 

以往的行走機構皆為兩組連桿，行程長、振幅大不符

合此次比賽的主題，因此採用四組連桿;當連桿組趨近於無

限多組時，其時間-振幅曲線近乎為一直線，非常的平穩。  

 

八、達陣之創意設計 

機器人前支手臂為吊掛重物機構，其尋鉤機構為蒸籠

盤加工製作，再加上手臂的三軸運動性及精巧的操控技

術，最重物 4.5kg 也可輕鬆吊起。 

 

圖九、蒸盤尋鉤機構 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

    步行機構運動時，左右共八支連桿像螃蟹的六支蟹

腳。蟹腳左右輪替就像四組連桿輪流交替上下 

 

十、團隊合作的說明 

指導老師:鍾清枝教授;講解各機構原理、督促各隊員

進度狀況、激勵隊伍士氣 

隊長:張宇傑;手臂設計製作者、機器人電路配線整

合、紀錄工作過程、製作步行機構，並以其創意思維設計

出置放插銷寶特瓶套夾機構等… 

隊員、副駕駛:賴惟仁;以其加工經驗、技術為本隊伍

基礎，設計製作吊掛重物尋勾機構、底盤框架，載台手臂

裝配、校調步行機構、校調手臂軌道、駕駛機器人。 

隊員、駕駛:陳立凡;整體機器人保養檢查、整理線路

資料、駕駛機器人。 
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