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遙控組 隊名：三個傻瓜 機器人名：Virus 

 

指導老師：陳錦泰 老師 

參賽同學：趙晟豪、許馨方、洪亦廷 

學校名稱：國立高雄應用科技大學    科系：機械工程系 

 

  

一、機器人簡介 

本次比賽主要注重於機器人的穩定性、準確度、承重

性、適應地形、遇障礙物能夠克服…等性能。在機器人設

計上以簡單且能高效率的得分為主，且可使用有線或無線

的控制器。 

二、設計概念 

機器人在設計上以簡單及高得分效率為主，使用的是

運動較為平穩的步行機構配合一個舉重機構和一隻機械手

臂，另外設置一聖杯台以加強聖杯的穩定性。 

 

三、關卡得分特色 

1. 抓取寶物：使用圓柱型座標式手臂夾取聖杯，

夾取後放入機器人身上的聖杯台，其可增加聖

杯穩定效果。 

2. 舊鐵橋：踏上舊鐵橋後，因腳底長度大於障礙

物間距，在舊鐵橋走動時是跨在障礙物之上，

而機器人走動較平穩。 

3. 半屏山：機器人腳底鋁管帶有斜度，方便爬上

舊鐵橋及半屏山，並在腳底加裝止滑墊，減少

機器人滑動。 

4. 提取重物：提取方式與推高機相同，利用齒輪、

捲線器、滑輪使舉重機構直線運動。 

5. 置入插銷：夾爪手腕具有 90度旋轉功能，夾取

插銷後，水平的放入插銷孔。 

 

 

 

 

 

四、三視圖重點解析 

 

(圖一)前視圖：由圖可見機器人的重心位置較低 

 

  

(圖二)側視圖：可將機器人身長收至一公尺內 

 

  

(圖三)俯視圖：將電路集中於機器人身體中央，並

加裝一層可安置聖杯的聖杯台 
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五、機構設計及理念 

1. 步行機構：使用曲柄搖桿機構的變化型，特點

是行進時機器人本身將維持一固定高度，可減

少大幅度的上下振動以預防生命球彈出。 

 

(圖四)步行機構 

2. 舉重機構：靈感取自堆高機，使用捲線器拉動

滑塊方式升降，滑軌採用一般裝潢使用的鋁型

材、培林輪及鋼索組合，減少不必要的力矩，

使驅動設計較為簡便。 

 

(圖五)舉重機構與堆高機外型相似 

3. 手臂：外型與吊車相似，在底部捲線器加裝軸

承使手臂升降較順暢。且手臂具有水平移動及

旋轉的功能，手腕有旋轉功能用於置入插銷。 

 

(圖六)手臂底部，升降用捲線器 

 

(圖七)上方手臂，可水平移動及旋轉 270度 

 

六、適應環境機制 

1. 步行機構腳底鋁管長 80公分，腳會直接跨在

不等間距的障礙物上，通過舊鐵橋時機器人動

線水平。 

 

(圖八)步行機構跨於障礙物之上 

2. 因步行機構跨高不足，在腳底鋁管加上斜度

後，可以直接爬上五公分的障礙物，且更容易

進入半屏山。 

 

(圖八)腳底加上斜度解決跨高不足問題 
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七、達陣之創意設計 

機器人在夾取聖杯後，將聖杯放進機器人身上

的聖杯台，此動作可使聖杯高度下降且大幅減少行走

造成的晃動，如此可增加聖杯的穩定性。 

聖盃台利用海綿吸震效果，使聖杯內的乒乓球

不易掉出，放入聖盃時藉由漏斗的斜度方便讓聖盃導

入台子裡。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

八、生物器具模仿及轉化的創意案例 

1. 舉重機構：機器人的舉重機構以捲線器收、放

鋼索方式達成直線升降的運動，外型與堆高機

相似。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(圖十一)堆高機與舉重機構外型比較 

2. 手臂：機器人之手臂具有垂直升降、伸縮功

能，其與吊車之吊臂外觀、功能相似，可較靈

活的夾取寶物。 

 

 

 

(圖十二)機器人所使用的圓柱座標式手臂 

 

(圖十三)上半部手臂與吊臂外型相似，並且具

有水平移動及 270度的旋轉功能 

(圖十四)手臂的伸縮機構與吊車吊臂相像，提

供手臂垂直升降的功能 

(圖九)聖杯台 
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九、團隊合作的說明 
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 趙晟豪(中)：隊長，機構設計、加工、電路設計、

操作機器人 

許馨方(右)：工作日誌撰寫、機構設計、加工 

洪亦廷(左)：機構設計、加工、電路設計 


