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自動組(遙控組) :勢在必得及 Master 勇   

 

指導老師：陳美勇 教授 

參賽同學：范揚群、石登元、林聖融、鄭又仁 

國立臺灣師範大學機電科技學系 

 

 

一、機器人簡介 

機器人的創作運用大一到大四實習課所學之技術，鉗

工、車床、焊接來完成結構，配合感測器的偵測，8051 單

晶片的運算，來實現救災機器人。  

 

圖一、螺帽與不銹鋼管的電弧焊。 

 

圖二、8051 單晶片。 

 

圖三、感測電路及軟焊。 

 

二、設計概念 

因應馬卡道路區的 30 公分階梯，機器人的升降機構勢

在必行，本隊採用螺桿升降，如圖四；夾取方面，使用圓

筒拘束夾子，使其自動且有力量的抓取聖杯，簡單又實用。 

 

圖四、螺桿升降機構。 

 

三、關卡得分特色 

第一關，夾取聖杯，我們利用簡單的夾爪與套筒的配

合，如圖五，再將夾爪的後面綁上繩子，經由馬達的控制，

帶動夾爪被往後拉，而使夾爪具有夾持的作用，夾到後再

利用上升機構，而順利完成夾取的任務。 
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圖五、夾爪與套筒。 

 

第二關，爬升 30cm 的階梯，我們是利用三段式的上

升方式(前、中、後)，第一步，使前排輪子被抬升，到達

三十公分後，藉由中間的上升機構也停止，而後輪的上升

機構持續上升進而達到後面高前面低的效果，又因為前輪

為主動輪，重量較重，而有傾斜的效果，使前輪貼於 30cm

的階梯上，再將中間的輪子收回，前輪再前進，再將後輪

收回，而達成上升階梯的任務。第三關，半屏山區我們利

用車子的寬度較寬，以及上升機構的滑軌，使的輪胎一直

保持與地面接觸，而完成此關之任務。第四關，斜張橋，

由於上斜率頗大，此部分要利用控制器進行精密的控制，

不要一次爬太快，用慢越好，以求穩定。第五關，放置聖

杯，利用控制夾爪的馬達，進行反轉，使得夾爪因為彈簧

拉回之力量，讓夾爪放開，而完成此關任務。 

 

四、三視圖重點解析 

 

正視圖 

 

右側視圖 
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俯視圖 

 

正視圖：主動輪放在最前端，以利於轉彎。 

右側視圖：使用一條繩子綁於夾抓之後方，再連接馬達， 

          利用馬達正反轉控制夾爪運動。 

俯視圖：本體全採用不鏽鋼及鋁合金製造，抗腐蝕性佳， 

        剛性佳，不易被破壞。 

 

五、機構設計及理念 

移動方式，我們將兩個馬達裝在前輪，藉此當作主要

的動力來源，並利用控制兩個輪子的轉速，來達到向左轉

和向右轉的功能，當要左轉時，左輪減速、右輪加速，當

要右轉時，右輪減速、左輪加速，由於有兩個主動輪，所

以我們還可以做原地自轉，一個輪胎往前、一個輪胎往後，

就可以達到此功能。身形變化方面，我們是利用類似吊車

使用之油壓裝置，來使其上升，並希望可以增加穩定性，

這是我們上升機構的設計概念，如圖六所示。 

 

圖六、上升機構 

 

六、擷取與脫離機制 

使用夾爪與套筒的配合，夾取聖杯，將夾子的後面綁

上繩子，經由馬達的控制，帶動夾子往後拉，使夾子具有

夾持的作用，放下聖杯，將馬達反轉即可，如圖七、圖八。 

 

圖七、夾爪示意圖。
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圖八、夾爪夾取聖杯。 

 

七、適應環境機制 

各關卡中，地面都屬平坦好走，除了半屏山區，有高

低不一的地形，我們利用車子的寬度較寬，配合二顆主動

輪，六顆輔助輪，以及上升機構的滑軌，使得輪胎一直保

持與地面接觸，而完成此關之任務，如圖九。 

 

圖九、兩顆主動輪及六顆白色輔助輪。 

 

八、達陣之創意設計 

機器人達陣之後會自動撥放「勢在必行」這首歌，與

我們隊名「勢在必得」相呼應。 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

模仿坦克的外觀，具有堅固及穩定的特性，如圖十。 

 

圖十、外觀有如坦克。 

 

十、團隊合作的說明 

整個車體以及上升機構，全都充滿由我們四個人的構

思，起初在設計車體時，遇到了很多問題，每個人的意見

都不同，但就因為如此，才可以創造出現在完美的模樣，

這是結合了我們四個人的所有構思，每一個機構都是由我

們四個人的意見中取得一個平衡點，一直互相的摩擦、溝

通、交流，也因為如此，讓我們學到了很多團隊合作的精

神，讓們學會去接納每個人的意見，讓我們彼此都有所成

長。 
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