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遙控組：隊名－神勇  機器人名－神勇金剛 

 

指導老師：劉柏挺 

參賽同學：蕭聖融、蘇加耀、關振華 

學校名稱及科系別：修平科技大學  機械工程系 

 

  

機器人簡介 

此輕巧的機器人利用八足步行的方式移動前进，並能

够跨越一定高度的障礙物及斜坡，步行的前進方式与足部

的防滑裝置讓機器人能輕鬆越過斜坡的障礙。 

 

設計概念 

機器人構想 

了解比賽規則後，初步構想是將機器人分成兩部份，

主要分為拯救娃娃的手臂，及行走的腳部。整體視覺上似

一個機器腳在背着機器手在行走，也像是烏龜在背着一個

瞉在走。為了能讓機器人能平衡的行走及通過各個障礙，

經過商討後，決定設計出八支腳之機器人，降低跨過障礙

物時會跌倒的風險。 

 

機器人策略分析──八支腳的設計構造，如圖 1所示： 

(1)為了希望在跨越障礙時，也能保持平衡。 

（a）增加機器人行走時的步徑距離，與輕易經過障礙

物。 

（b）在腳的最未端加上粗糙的平面，以防止在平滑的

斜坡上產生滑行的 現象。 

 
圖 1:機器人的基本構造。 

機構設計 

   我們的機構分為兩個階段，一是機器人的足部，二是要

來救災娃娃的機械手臂，所以我們要利用最簡略的方式來

達到救災，並安全的送回來，而以下是我們幾個機構的解

說： 

（A）機器人本體 

    本體我們是利用 U字型的方式，讓裡面可以放電路板

儀器與馬達，也因為減輕機器人的重量，材料部分我們利

用鋁合金的方式來減輕重量，並利用適當的厚度。 

 

（B）機器人足部 

    腳的部分我們利用八隻腳的方式來走路，為了求穩定

度、速度，所以我們八隻腳的部分是利用八個齒輪與圓盤，

來驅動機器人的腳，為了有效驅動，我們利用兩兩相合的

方式，來減少馬達的數量，而有效驅動。 

若是使用四足行走，齒輪必須旋轉一圈，才會有步行一步

的距離。因此使用八足，各長短足輪流交替，縮短的行走

時停頓的時間，讓機械人能更快速達目的地。圓盤上接腳

處旋轉一圈的直徑是 6cm，即圓盤旋轉一圈，可以行走 12cm

的距離，如圖 2所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 2:機器人足部的傳動機構。 

6 cm 
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（C）輪子驅動設計 

    利用兩顆馬達带動左右各兩個齒輪（由第 1齒輪带動

第 2、3齒輪），而讓齒輪带動齒輪（並由第 3齒輪带動第

4齒輪，以此類推），如圖 3所示。各大齒輪带動各圓盤，

圓盤則带動足支。 

    馬達的轉速為 400 rpm，大齒輪有 100齒，而小齒輪

是 20齒，大小齒輪模數皆為 1。利用 5：1的齒輪比，讓

轉速降至 80 rpm，以免移動速度過快導致不稳而跌倒。當

初設計機器人手臂的機構，我們提出了許多解決問題的方

案後，這些方案應該透過實際演練，最後還是未完成。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 3:機器人輪子驅動機構。 

 

（D）機器人手臂 

    當初設計機器人手臂的機構，我們提出了許多解決問

題的方案後，這些方案應該透過實際演練，最後還是未完

成。 

 

機電控制 

    我們設計的控制線路(如圖 4所示)利用電路板，並利

用繼電器來控制馬達的正逆轉及 6P 開關來控制我們所要

的前進後退，左轉右轉。再來使用有線遙控電路板來設計，

用遙控電路板來起動馬達，然後利用齒輪來變速與帶動。。 

電路源是使用 6棵 1.5V（AA）的池串聯起來，提供電源給

馬達。並設計互鎖功能，以保護馬達免正逆轉同時運行而

燒毁。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 4:機器人的線路控制圖。 

 

組裝、測試與修改 

    組裝的部分，我們利用八個齒輪、八個圓盤、鋁片來

組裝而成。經測試後，發現齒輪與齒輪中的齒數不合，無

法順利驅動，也無法完成走動的部分。所以我們在齒輪部

分在做修改，讓齒輪與齒輪間的齒數吻合，來順利達到機

器人的完整性。 

 

 

機器人創意特色說明 

    機器人的各關節皆是由隊員使用線切割與車床製作而

成，主要特色在於機器人的設計簡單化，不會有太複雜的

機構。還有以最低成本的材料及廢料製作，不但能降低製

成本，也能達到環保效果。 
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機器人成品 

 

 
圖 5:機器人成品之一。 

 

 
圖 6:機器人成品之二。 

 

 
圖 7:機器人成品之三。 

 

參賽感言 

    二月份，從專題老師里接到消息說要參加 TDK 的機器

人競賽，為了能夠參加這次比賽，從第一次失敗的作品，

到成功的半成品，我們學到了如何操作選寫程式操作機器

人，但因為規則關係，而必須重新設計一台機器人，而第

二次製作讓我們學習到更多在課堂上所學不到的技術。能

更深一層了解如何撰寫線切割路徑程式及操作線切割機

台，機構設計，材料分析等。 

 

    為了找材料我們還到附近的工廠尋找廢料，還去了許

多間五金店問價格，接觸到了許多前所未接觸過的，如五

金的各種規格及樣品等。我覺得我們最大的劣勢在於我們

學校是第一次參加，在沒有任何有經驗的學長姐與老師幫

助的情況下還能有個半成品出來，對於我們來說也是有很

大的成就感，將劣勢化為動力，成功就在眼前。 

 

 

感謝詞 

 

    感謝 TDK 與中洲科技大學舉辦機器人競賽，讓我們有

機會來參與競賽，並能從競賽與製作學習到設計概念、機

構、電路與團隊合作，讓我們有所成長，也能與別的學校

交流指教，讓我們獲得了許多經驗與歷練。感謝這次的指

導老師給我們的叮嚀與激勵，讓我們能趕上這次的競賽，

而不是棄賽。也感謝我們這組同學，大家日熬夜熬的，棄

而不捨的努力去完成，大家辛苦了。     
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