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一、機器人簡介 

多使用生活化的材料、塑膠籃、曬衣夾等，簡單的兩

顆 12V 馬達用鏈條驅動齒輪帶動，內外雙腳共 4 隻腳交替

前進。 

二、設計概念 

用鋁條當作主體，生活化的材料、塑膠籃、曬衣夾等

減輕機器人的整體重量。 

三、關卡得分特色 

先以能夠抓取聖杯為主要目標，先暫時不管生命球，

抓取聖杯後過舊鐵橋半屏山，放聖杯後直接做插銷關卡，

因應抓取聖杯及插銷，需使用夾爪手臂，在製作時就特別

規畫此項目。 

四、三視圖重點解析 

正視圖 

 

圖 1 

 

 

側視圖 

 

圖 2 

俯視圖 

 

圖 3 

從這幾張圖可看出機器人重心偏低，可讓下盤穩重。 
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五、機構設計及理念 

有內外腳共四足，左右兩邊分開驅動，一、機構設計：

以籃子作為機身改裝。  

 1. 機身:籃子做加工，馬達放置上方鐵條處以驅動

下方齒輪帶動腳部。  

2. 控制盒:以在網格籃子上加上搖頭開關，裝上線

路。  

 

六、擷取與脫離機制 

手爪部分用特製鋁條能夠和式抓取聖杯及插銷，手臂

可往上升及旋轉等功能，便於放置聖杯及插銷。 

 

七、適應環境機制 

簡單的兩顆 12V馬達用鏈條驅動齒輪帶動，內外雙腳

共 4隻腳交替前進，腳底加上止滑墊使之能順利過舊鐵橋

及半屏山。 

 

八、達陣之創意設計 

先以各關卡完成為目標，有多餘的時間在走完全程，

回彈式搖頭開關接線路到馬達驅動，另從搖頭開關接線路

至電池，電池裝置在控制盒上。 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

因應比賽場地與規則，機器人本體決定採輕巧簡單為 

主，盡量用很生活化的材料，如籃子、膠帶、珍珠板、束

帶來製作機器人，使機器人重量能夠減輕很多。  

 

十、團隊合作的說明 

夥伴互相幫忙，我們兩個人一組一個白天做一個晚上

做，達成 24小時日夜工作，分工合作兩人各有各的專長，

對於材料加工也有需多見解。 
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