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遙控組 : 隊名/鳳梨田大學 機器人名/鳳梨衝衝衝 

 

指導老師：楊智媖 

參賽同學：陳偉程、賴俊旭、楊哲丞 

國立中正大學機械工程學系 

 

  

機器人簡介 

「鳳梨衝衝衝」為六足機器人，主要材料為較輕且較

堅固的鋁擠型。大多數的螺絲皆使用尼龍螺帽固定，以免

在行進中鬆脫。 

設計概念 

由於機器人有 25公斤重以及 1立方公尺大小的限制，

再考慮加工及組裝的難易度後，設計上優先考慮較輕、體

積較小、變形量較大而且簡易的結構。以可變形的機構同

時夾取三隻娃娃縮減達成任務所需的時間。 

機構設計 

針對比賽的內容分析機器人必須具備的功能後，在此

我們將機器人分為步行機構、夾取機構與升降機構及吊籃

三大部分。 

步行機構主要是讓機器人可以跨越場地障礙，在場地

中順利移動。在前一章中，決定使用六足步行機構，機構

簡圖如圖 1 所示，此為六連桿機構，A、B、C、D、E 點皆

為旋轉對，F 點為滑動對。根據軌跡分析法，繪製機構的

運動軌跡，並嘗試不同桿件長度的組合，分析步行機構是

否可以達到跨越 5 公分障礙的標準，如圖 2 所示。根據分

析，著地桿件 1與桿件 4最高可以離地 6.95 公分，達到跨

越 5 公分障礙的標準，故決定採用圖 3 的設計尺寸。顧慮

鋁擠型會刮傷場地，因此在機器人足部末端加上腳底，如

圖 4 所示。然後在實際測試後為了避免機器人在行走時打

滑，故在其腳底黏上熱熔膠增加與地面的摩擦力。 

 
圖 1 步行機構簡圖 

 

圖 2 運動軌跡 

 

圖 3 各桿件長度 
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圖 4 機器人腳底 

夾取機構需具備克服高度障礙的能力，並可收集關卡

中的待救援物。因應場地障礙的高低差為 50公分，故向上

移動 30 公分、向下移動 20 公分，如圖 5 所示；根據場地

限制，兩個待救援物相隔 50公分，考慮到夾取的難易度與

成功率，前端兩側距離 75公分為最佳狀態，而圓圈直徑設

計為 25 公分為最適合抓取娃娃之大小，機構尺寸如圖 6

所示。因夾取機構需要由馬達驅動進行夾取，且此處不需

考慮強度問題，為了減輕馬達負荷，故機構材料採用塑膠、

鋁材。因夾取機構總寬度達 125 公分，為了避免夾取機構

超過 1公尺之限定，而設計使夾取機構可以摺疊，如圖 7。 

 

圖 5 克服高低障礙差 

 

圖 6 夾取機構 

 

圖 7 夾取機構摺疊 

升降機構主要是將集滿救援物的吊籃升高掛上纜車。

考慮到結構的升降的最大高度及伸縮後的空間，故決定各

桿件長為 38 公分，此設計可到達最大高度 136.71 公分，

最小可縮至 25.91 公分，符合設計要求，如圖 9 所示。升

降機構必須輕巧，且能快速上升，根據主體結構的分析結

果，故桿件材料採用鋁擠型 2。為使平台滑動順利，將使

用滑動對，可減少摩擦、增加承載強度，如圖 8 所示。為

了方便將吊籃掛上纜車，因此使用履帶組使得掛藍可以在

升降機構上升後再進行移動。 

 

圖 8 升降機構 

 

圖 9 市售滾珠滑軌 

機電控制 

除了升降機構使用氣壓缸為動力源以外，其餘動力皆

為馬達。利用三段式開關調整馬達的正反轉，如此就不必

使用繼電器以減少機器人重量，電路圖如圖 10。氣壓缸則

是使用電磁閥接上兩段式開關控制氣瓶的氣體。機器人所

使用的是有線控制，故所有動力源的電路皆從機器人後面

拉出電線至控制器上進行操控。 
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圖 10 馬達電路圖 

機器人成品 

在比賽前夕終於完成機器人的所有機構，卻沒有足夠

的時間進行測試和修正，因此有許多地方稍嫌不夠完整。 

 

圖 11 機器人成品圖 

參賽感言 

在這次比賽中我們深深的體會到念書考試和實際操作

是完全不一樣的兩回事，在學校的測驗中，或許我們可以

很詳細的考慮許多式子、計算公式或者重要理論，但是實

際做出一個作品時卻無法同時考慮設計出來的機構是否會

有許多負面的效應，導致機器人操控上的困難。有了這次

經驗，我們更能了解到許多東西在腦中思考時都是完美

的，但是實際上卻是問題重重。 

感謝詞 

感謝 TDK 文教基金會舉辦機器人比賽，讓我們有動力

和目的去做不一樣的事情，更感謝楊智媖老師的指導，每

個禮拜花時間跟我們 meeting，也給了我們許多建議和想

法。 
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