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遙控組 :  

參賽隊名：有花堪折直須折及 

                     機器人名：莫待無花空打槍 

 

指導老師：蔡聲鴻 

參賽同學：胡光宗 林于量 王威 

學校名稱：聖約翰科技大學 

科系別：電腦輔助與機械工程系 

 

 

機器人簡介 

移動的方式是以模仿動物的行走方式，例如小狗的移

動方式就是以對腳走的方式做移動，可讓身體在移動時比

較穩。但因為要做對腳走所以整體必須做成矮胖型才可較

好。手臂是以馬達捲繩來做上下，抓取則是以氣壓缸夾爪

來做抓取目標的動作。 

設計概念 

一、構想：移動的方式是以模仿動物的行走方式，例 

如小狗的移動方式就是以對腳走的方式做動，可 

讓身體在移動時比較穩。但因為要做對腳走所以 

整體必須做成矮胖型才可較好。 

二、策略分析： 

1.過木條 

  (1) 以對腳的方式「過」木條，因為是比賽

所以無法百分之百確定當下一定可以用跨過

的，所以會把腳底的部份做成圓弧型，讓腳一

使不能用跨過的也能用踩的過去 

2.過梯形便橋 

        (1)我們將重心配置好讓上橋跟下橋時不容易翻 

倒，也因為整體形狀為矮胖型更使的不易翻 

覆。 

3.抓取目標物 

        (1)模仿堆高機夾爪模式來改成可以克服比賽規 

則的樣式。 

4.放置目標物 

(1)目前是計畫製作一隻簡易的可伸縮的手臂來 

做掛在纜繩上的動作。 

 

 

圖(一) 
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圖(二) 

    機構設計 

    決定以模仿動物對腳走時，想到可以用像傳統火車輪

子的移動來使腳做對腳。在設計曲柄機構時，因為考慮到

每一隻連桿都可以完全的傳達力到腳上，規畫了不少時

間。加工的部份我們將設計好的圖面送到 CNC 車床跟 CNC

铣床進行加工，加工完後再自行整理及修改。將手臂架於

身體前方，再把手臂上鑽一個小洞，以繩子綁住再將另一

頭綁於馬達主軸上做收繩動作。夾取則是以氣壓夾爪接 3

口 2位氣壓電磁閥以及充滿氣的寶特瓶。而我們的手臂是

參考圖三製作。 

 

 

圖(三) 

下圖的圖(四)是我們最初的設計，但是這樣只能直走不能

轉彎，所以改成圖(五)的設計。雖然改成兩個馬達可以產

生差速讓整體轉彎，但在實驗後發現兩個馬達會有蠻大的

速差。因此我們將圖(五)的設計加了兩根長桿，強迫使他

們有同速的效果。在轉彎的部份，我們設計的另一個方式，

就是做一個把身體撐起來的機構，再用底盤來做旋轉。如

圖(六)，以及機構各部份零件如圖(七)與圖(八) 

 

圖(四) 

 

圖(五) 

 

 

圖(六) 
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圖(七) 

 

圖(八) 

 

圖(九) 

機電控制 

    分為足部運動跟手臂抓取的兩大部分。足部運動是用

兩個 12V 的 DC 直流馬達來做為動力，一個馬達給予一個

12V 的電瓶做為電源。將馬達與電瓶的線路搭接好後，再

將電瓶正極的一頭連接到掀動開關，再從先定開關連到馬

達，這樣開關 ON 時馬達就會啟動。抓取部分的電源是再給

予另一個電源，防止電力耗盡。用端子台來跟電瓶做連接，

再將線連到控制手臂氣壓的電磁氣壓閥，來做手臂氣壓的

控制。手臂上下的馬達捲繩部分，也是將線搭在端子台上

再連接到控制器上。電控的流程和氣壓控的流程圖為圖(八)

與圖(九)。 

 

 

     電源            控制開關        足部馬達 

 

 

 

                      身體旋轉馬達    手臂伸降馬達 

 

圖(八) 

 

 

     電源                        氣壓源 

 

 

 

                    3 口 2 位 

                   氣壓電磁閥 

 

 

 

                     平行口 

                   氣壓缸夾爪 

 

 

 

    電源控制開關              氣壓控制開關 

 

圖(九) 
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圖(十) 

機器人成品 

 

 

圖(十一) 

 

 

圖(十二) 

 

參賽感言 

首先，我要感謝我們的班導老師，這次參加機器人比

賽的機會是他給的也是他說服我們參加的並且細心的給予

指導與建議，另外也非常感謝我們的技術指導 主任 達哥 

他們願意不屈不饒的教導我們願意給我們時間讓我們從零

開始學起真的是讓我們非常感動，沒有這幾位老師細心的

關照 就沒有今天的我們 非常感謝老師能替我們撐腰，今

天得來的成就才能成為可能。 

 

 

感謝詞 

    其實，剛開始時沒有太大意願參加這個比賽因為所花

費的精力與時間太過沉重漫長，這是個很意外的結果，來

參加這個機器人比賽，從來沒想過真的能趕上比賽時間，

這出乎我們意料之外的！雖然沒有獲得佳績但過程中 我

們學到了人與人的溝通 我們能互相包容與尊重 相互體諒

對方 並完成工作 我覺得最重要的不是結果 而是中間我

們所經歷過的時光。 
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