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※內容需中、英對照※ 

壹、參賽隊伍人員： 

一、指導老師:龔皇光     

二、組員:黃承志 黃世昇 楊弘煜     

貳、機器人簡介 

一、構想與策略分析 

一、構想：為了把籃子放上離地高兩公尺的纜繩上，設計一個可以

上升兩公尺的機構，而機器人本身高度不能超過一公尺，所以

我們設計三段式上升下降機構，如此一來也可以克服三個高低  

不同的救援區。 

二、策略分析： 

1.從倒木那邊開始出發，因為從倒木的話所用的時間會比較

少，可以比較快到達救援區。 

(1)救完山崩區的娃娃之後就放上纜車，再前往土石流區救娃娃，

救完之後再去淹水區救娃娃，在把兩區的娃娃一起掛上纜車。

不用救完土石流區的娃娃之後還要跑回山崩區的纜車，可以節

省時間。 
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二、機構設計 

1.機身 

        我們用木頭和滑軌做升降機構，利用馬達旋轉讓鋼索圍繞著

馬達的軸，讓滑軌往上伸，再讓馬達反轉放鋼索，利用木頭的重

力讓滑軌往下降。在升降機構上面還有一個轉盤，是利用輪子和

木板的摩擦力來轉動木板的，輪子的轉動是靠馬達正反轉來控制

的。用木頭、釣魚線和馬達做成的機構，利用捲線讓木頭能夠前

進或後退，如果娃娃離機器人太遠可以直接讓木頭往前，不用在

調整機器人的置。我們的機器人手部機構是用平常夾湯的夾子、

橡皮筋、釣魚線、和馬達做成的，馬達正轉帶動捲線器捲線，讓

夾子開啟，關閉時讓馬達反轉放線，再利用綁在夾子上面的橡皮

筋能夠讓夾子牢牢的夾緊。 

2.足部機構 

        我們用到的主要材料有:方鋁條、齒輪馬達、實心方鋁塊、

齒輪、鋁圓條、拖鞋等。所構成之動力件，利用齒輪轉動把馬達

的動力傳給軸，讓軸可以轉動，帶動整架機器人向前移動，左右

馬達可獨立控制，以左右的逆向、同向，來達到機器人轉彎、原

地迴轉、前進等動作。比較難處理的問題是腳底板摩擦力問題、

重心問題和兩顆馬達會不同步，我們在足部機構在裝上拖鞋，防
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止上下坡或走路時打滑，在經過多次練習和調整找出兩顆馬達的

節奏，操控者在依馬達的節奏讓馬達能夠盡量同步讓腳能夠一起

往前走。 

  

圖一(足部機構)                 圖二(升降機構) 

四、電路設計 

機電控制主要分為: 

1.繼電器組:依設計連結並經由遙控器的控制分配電源至各個馬

達，使之能依照操作者的控制正反轉動。 

2.馬達:裝置在左右兩邊的足部機構，其長軸與齒輪直接連接，賦

予整架機器人移動的能力。裝在上升下降機構的馬達正、反旋

轉可以捲、放鋼繩，讓木頭上升或下降。(圖五) 

3.遙控器:我們用保鮮盒做成的遙控器，在上面挖孔放上按鈕，並

接上電線，能操控整部機器人的遙控器。 
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圖三(繼電器組和遙控盒)      圖四(齒輪傳動足部機構) 

六、組裝、測試與修改 

組裝:馬達和齒輪結合可傳達動力，再以鋁材當作腳的部份。 

再用木頭、鋼繩所做出來的上下機構。 

組裝材料:木頭、鋁材、馬達、齒輪、鋼繩、滑軌等。 

測試:之前怕機器人太重扭力不足會走不動，所以用小齒輪帶大

齒輪增加扭力，經測試可以裝載很重的東西，但速度很慢。 

修改:把齒輪都變成相同的齒輪。速度提升很多，但放上重物的

時候，速度有點慢一點點，但還是比之前快很多。 

  

   圖五(小齒輪帶大齒輪)  圖六(全部的齒輪都一樣大) 
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七、機器人創意特色說明 

1.拖鞋: 

利用生活週遭的拖鞋，來增加機器人與地板的摩擦力，拖鞋還 

可以保護鋁材，讓鋁材不會和地板磨損。 

2.夾子 

  平常夾湯的夾子做成手部機構，利用橡皮筋將夾子牢牢的綁

緊，但馬達轉動捲線，會讓綁釣魚線的夾子打開，橡皮筋也會被拉開。 

參、參賽心得  

這是我們是第一次參加ＴＤＫ盃，剛開始的時候我們什麼都不

懂，開始上網找機構資料，開始構想我們的機器人；我們做了兩個禮

拜把第一代的足部機構做出來了，第一帶是用鏈輪帶動的方式，卻因

為鏈輪一直脫鏈，經過很多次修改還是沒有改善，最後換成齒輪帶動

的方式。第二代齒輪帶動的足部機構也有很多問題，剛開始轉動會

順，囀到後面會整個卡住，經過多次修改齒輪位置終於解決這個問

題。在後面的機構也有遇到很多你用想像是無法發現的問題，需要親

自去做，做出來才知道問題出在哪裡，再去修改、再去試。 

「JUST DO IT!」做就對了。 

 


