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遙控組:隊名─雙 EF 隊 

機器人名─北電 Z號 

 

指導老師：洪春凰老師 

參賽同學：游子慶、陳彥衞、王詞輿 

國立台北科技大學電機工程系 

 

  

機器人簡介 

因為場地的尺寸為 950cm x 1100cm 算是一個蠻大的

場地，另外加上時間被限制在四分鐘以內，所以我們決定

選一個機械效益較高的機構。經過網路及書本資料的查詢

與比較後，我們決定採用機械蜘蛛的足型機構，這種機構

可以提供較高的移動速度及一個穩定的機構。 

這次採用一次性夾取三隻娃娃的的策略，即利用一組

夾爪將三隻娃娃全數夾起，再利用交叉機構將裝有娃娃的

掛籃升起並掛至於鋼管上。 

 

設計概念 

因為這次場地的規模與時間上的限制，所以我們想

要採用速度較快的足型機構快速通過各關障礙，好讓遙控

手有更充裕的時間夾取娃娃。 

足部機構的運行模式與尺寸，全是為了因應跨過橫

木而設計；此外，我們加上腳掌，讓機器人在通過便橋區

時不至於滑落。 

在夾取娃娃的方面，為了省去定位的麻煩，我們打

算設計單一組手臂，一次性的夾取三隻娃娃。 

機構設計 

一、 腳部設計： 

 我們所選用的足部機構會因為輸入桿件的

長度與地桿的位置而有不同的運動模式，

這次比賽所使用的運動模式主要是為了因

應橫木區關卡所選定的。機構地桿的部

分，在原設

計圖中是

呈現一個

三角形的

形狀，為了

加工上的

方便與精

度的要求之下，我們把此三角形的地桿轉

換至一鋁板材上，既解決了精度的問題也

提高了加工的方便性；而輸出桿件的特殊

角度也是利用此種方法來製作的。在每個

關節的部分，是以空心的鋁條、鋼條作為

轉軸，具有階級的軸則是負責侷限與固

定；整個機構的連接與帶動是由一厚兩毫

米的鋁桿所負責的。此外為了防止運動時
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打滑，我們還特別製作腳掌以增加機構與

地面的摩擦力。為了提供充足的努力與速

度，這次的傳動系統的設計為，一個馬達

帶動一組腳，利用鏈條來傳輸動力。 

二、 手臂設計： 

 機構由一組滑槽滑塊組成一滑動對來上下

移動，而夾爪則是使用拉線的方式來進行

開合。夾爪打開後，將娃娃掃至機體正中

央後，在將其夾起，被夾起來的娃娃會通

過一斜面滑至籃子中，等待掛欄。 

三、 平台與掛籃設計： 

為了將籃子升高至接近兩米的高度，我們

使用交叉機構來滿足我們的需求。為了增

加其機構的穩定度我們在每一個節點都使

用鋁條來貫穿，使其穩定度提升。我們在

掛籃的掛鉤上套上培林，增加滑順度的同

時，也省去了推籃的時間。 

 

機電控制 

 這次我們是使用繼電器來控制馬達，但是這次要傳

動的足部機構需要較高的電流來驅動，而又因為馬達屬於

電感性負載，其端壓與電流的變化有關，所以在開關投入

與切斷的瞬間會感應一高電壓，此高電壓會造成繼電器接

點的碳化。我們利用電容兩端端電壓不能順變的暫態特

性，在馬達端並連一電容，來改善此現象。電源線也用直

徑較粗的線，使其效率提升。 

 在測試時發現，我們的機構在行走時會有一定的誤

差，為了方便遙控手的操作與微調，我們的遙控器並沒有

前、後、左、右這四個方向的控制鈕，取而代之是利用兩

個 5P 的開關來個別控制單邊的前進或後退。 

 

 

 

 

 

 

 

機器人成品 

 

 

 

 

 

 

 

 



TDK 盃第 16 屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 

2012 年 10 月 20 日至 2012 年 10 月 22 日                           臺灣‧彰化  中州科技大學 

 

 

3 

參賽感言 

透過這次的比賽學習到了如何設計與除錯，也學習

到了如何與組員表達意見與傾聽。比賽中更是看到了許許

多多的設計及策略，同時也深深的了解到了，「強中自有強

中手，一山還有一山高」，希望明年的比賽我們能做得更

好，成績更亮眼。 

感謝詞 

這次除了感謝各位隊員外，也要感謝各位師長以及

學長的幫助，沒有你們就沒有我們今天的成績，在此致上

最高的感謝，同時也期許我們明天會更好。 
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