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自動組: 羅尼隊 及 RONY 

 

指導老師：賴岦俊老師 

參賽同學：李佳訓、梁齡方、黃俊璋、黃奕綸 

國立屏東教育大學：電腦與智慧型機器人學士學位學程 

 

  

一一一一、、、、機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

大象在動物界裡是個強而有力且緩而穩定的代表，透

過巧思的設計製程，讓機器人能像大象一樣伸長鼻子拿取

聖盃，爬上馬卡道，通過半屏山，穿越斜張橋，抵達終點

完成首要任務。 

產業與服務型的機器人，在機器人的設計概念上就是

要求穩定與準確。在工程作業或是服務的過程之中，機器

人如果不穩定，將會導致工程的成本提高，服務品質大打

折扣。因此在設計理念上追求平穩與高完成度。 

 

 

 

二二二二、、、、設計概念設計概念設計概念設計概念(中文：楷書，字型 11 點)    

1. 循線行走—在前排輪架下方設置９顆光源感測器。

以中間算起左右共７顆光源感測器，其用途為偵測

場地五公分厚的黑線，使機器人準確移動到我們所

指定的位置。則最左右兩側設定為記數器，做為定

位與轉彎使用。  

2. 偵測寶物區—在機器人循線向前行走的過程中，運

用裝置在機器人前方的微動開關，當微動開關觸碰

到寶物台時傳出訊號給機器人，機器人即知道並隨

之移動至寶物區。  

3. 抬升至寶物台高度─藉由高扭力直流馬達旋轉齒輪

來帶動鏈條往上抬升，而齒輪與鏈條之間，利用墊

片來調整兩者之間的鬆緊，讓調整更為方便且不容

易發生跳齒現象。當光源感應器偵測到寶物放置平

台前的黑線時抬升之寶物台高度。  

4. 夾取聖盃—利用機身上的微動開關觸碰寶物台來啟

動夾爪座上的自動器，使兩邊的自動器將夾爪往內

推移直到夾緊，而兩邊夾爪邊緣也裝有微動開關，

來判斷夾爪是否已夾緊聖盃，也可涵蓋誤差值，夾

緊後再做抬升即可使聖盃夾離平台。 

5. 機器人重心平衡—為了使機器人能更加穩定的通過

關卡，因此在機器人的尾端加裝了配重盤，同時製

作了利用車窗馬達轉動齒輪帶動鏈條，達到伸縮功

能的夾臂，使重心的往內移動，解決機器人重心偏

前與拿取聖盃長度不足的問題。 
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6. 抬升至馬卡道—使用前排兩輪與後排兩輪進行上下

抬升，以達到機器人Ｚ軸方向的移動，藉由高扭力

直流馬達旋轉齒輪來帶動結合鏈條的軸承來上下移

動，可使機器人完成任務。 

7. 避免生命球掉落—製作可以上下調整的平衡架，透

過三軸加速感測器來操控馬達轉動平衡架，使夾爪

上的聖杯能維持在水平狀態，讓機器人在運作的過

程中避免生命球的掉落。 

 

三三三三、、、、關卡得分特色關卡得分特色關卡得分特色關卡得分特色    

1. 拿取聖盃：寶物平台８０ｃｍ的高度，對於機

器人來說是一大挑戰，由於後置的關卡有上

坡、下坡、斜坡以及橋梁，要確保生命球平穩

不掉落的通過各個關卡，機器人整體重心不可

以太高，因此需要抬升的機構來解決高度不足

的困難。可以伸縮的象鼻夾爪可以同時解決重

心偏前、夾取距離等問題，內縮將重心縮往中

心使機器人更加穩定；外伸解決長度不足夾取

不到聖杯的問題；運用夾爪上海綿收縮與高摩

擦的特性，讓聖盃在夾取之後不會因為外力的

影響，導致其歪斜使生命球掉出。 

2. 爬上馬卡道：面對３０ｃｍ的馬卡道，運用前

後兩排輪可以上下伸縮、四顆動力輪前方的４

顆輔助輪來搭配完成攀爬的動作，上完臺階後

有個小上坡與大角度的下坡，其斜度會導致生

命球掉出，平衡架的上下平衡功能可以避免生

命球出。 

3. 通過半屏山：路線的大彎與傾斜角度如果走的

不順、重心太高會導致機器人翻倒或是生命球

掉出聖盃，機器人行走緩慢加上重心壓低內縮

與平衡架的對應調整方可通過關卡。 

4. 穿越斜張橋：橋樑斜度甚大，爬上橋需要高扭

力的馬達與平衡架的自動平衡來克服；下橋時

因有一定的高度，如果控制不好，需要堅固的

機構以防止機器人損壞。 

5. 放置聖盃：面對 80cm 高的平台，抬升機構為其

重要，夾爪張開後平衡架向下使聖盃滑落。 

四四四四、、、、三視圖重點解析三視圖重點解析三視圖重點解析三視圖重點解析    

正視圖：可見升降機構、夾爪設計及橫向運動方向、

動力輪與輔助輪的設置。 

 

右側視圖：可見平衡架與伸縮象鼻機構、後方電池配

重設計、前後動力輪與輔助輪的配置。 
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俯瞰視圖：可見伸縮象鼻機構、控制器與線路的配置。 

 

 

五五五五、、、、機構設計及理念機構設計及理念機構設計及理念機構設計及理念    

1. 升降機構： 

藉由高扭力直流馬達旋轉齒輪來帶動鏈條，使前排

兩輪與後排兩輪上下抬升，且搭配４科輔助輪以達

到機器人Ｚ軸方向的移動。
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2. 循線感測： 

前排輪架下方設置９顆光源感測器。中間左右７顆

光源感測器，偵測場地五公分厚的黑線，使機器人

準確尋跡行走。則最左右兩側設定為記數器，做為

定位與轉彎使用。  

 

 

3. 伸縮象鼻機構： 

利用車窗馬達轉動齒輪帶動鏈條，達到伸縮功能的

夾臂，使重心的往內移動，解決機器人重心偏前與

拿取聖盃長度不足的問題。 

 

 

4. 夾爪機構： 

運用自動器線性運動，將夾爪往內推移直到夾緊聖

盃，並以夾爪邊緣上的微動開關，來判斷夾爪是否

已夾緊聖盃，寬大的夾取空間也可涵蓋誤差值。 
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5. 平衡架設計： 

上下調整的平衡架，以三軸加速感測器來操控，使

夾爪上的聖杯能維持在水平狀態，避免生命球掉落

出聖盃。 

 

 

 

    

六六六六、、、、擷取與脫離機制擷取與脫離機制擷取與脫離機制擷取與脫離機制    

在最後設計夾爪快速張開與平衡架向下傾斜，使聖盃

與生命球脫離機器人。 

    

    

七七七七、、、、適應環境機制適應環境機制適應環境機制適應環境機制    

面對許多的大角度低角度等斜坡的場地地形，自動平

衡機構與抬升機構可以一一克服通過。 

    

八八八八、、、、達陣之創意設計達陣之創意設計達陣之創意設計達陣之創意設計    

不同於其他隊伍的夾爪機構，百分之百的拿取聖盃且

穩困不歪斜，在創意的設計上較為突出。 

    

九九九九、、、、生物器具模仿及轉化的創意案例生物器具模仿及轉化的創意案例生物器具模仿及轉化的創意案例生物器具模仿及轉化的創意案例    

仿照大象的穩重來行走並，伸縮的象鼻來平衡重心與

拿取聖盃。 

    

十十十十、、、、團隊合作的說明團隊合作的說明團隊合作的說明團隊合作的說明    

團隊中的各位，各有各的專業，有人負責機構製成、

有人負責程式撰寫、有人負責材料採購，大家充分分工與

準備讓成機比起上次有佳明顯的進步，但高興之餘賽後，

大家還是將明顯的錯誤與缺點集合討論，希望大家在明年

繼續參賽時可以做為借鏡並警惕自身。 
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