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遙控組：隊名―『台灣黑熊』  機器人名―『蟲蟲危機』 

 

指導老師：蔡錦山 

參賽同學：王崇任、楊勝雄、林均翰 

南榮技術學院 機械工程系 

 

  

機器人簡介 

「蟲蟲危機」之足部是使用 Chebyshev 連桿機構，其

作動方式是由馬達帶動齒輪，再由齒輪轉動圓盤，機器人

兩側圓盤之角度相差 180 度，可使其達到上下移動、左右

前進的效果，並能輕易跨越「倒木」障礙及「便橋」障礙

地形、迅速的抵達目的地「吊籃」部分採用套筒方式之設

計，並將「吊籃」及夾取「麒麟娃娃」機構合而為一，以

達到省機構、省空間及降低機體重量之成效。利用夾爪機

構控制「吊籃」進行夾取「麒麟娃娃」及掛上高空纜線，

此為與其他參賽機器人最大不同之處。此設計概念，不僅

可節省機構、亦可減少大量比賽時間。利用雙交叉桿組成

升降機構，並與夾爪機構及旋轉機構組合運用，可夾取「麒

麟娃娃」，並將吊籃掛上「纜車軌道」，以完成救援任務。

利用車窗馬達及減速馬達可控制夾爪機構之抓取及縮放、

雙交叉桿之升降及旋轉機構之轉動，以完成所有競賽關卡。 

 

設計概念 

由於整個比賽過程必須全程使用足部機構來行走，因

此其設計極為重要。「蟲蟲危機」之整體機構設計主要分為

「底盤」、「吊籃及取麒麟娃娃機構」、「升降機構」、「旋轉

機構」及「夾爪機構」等五大項。其全部機構之設計概念

皆以最簡單、最有效，且方便在現場進行更換及維修為出

發點。 

「蟲蟲危機」之「底盤」是採取傳統式長方型機構，

比其他組別的機身要來的大，其原因為體型較大的機身，

行走時較為穩固，就像是較胖的人速度雖然較慢，但相對

重心較穩。實際上「蟲蟲危機」的足部機構行走時不僅移

動速度快、且相當平穩，不會有晃動或前凸後翹的情況。

理由是體型較大的機身，行走時穩固，就像是較胖的人速

度雖然較慢，但相對重心較穩。 

「蟲蟲危機」之足部機構是採用 Chebyshev 連桿機

構，其作動方式是由馬達帶動齒輪，再由齒輪轉動圓盤，

機器人兩側圓盤之角度相差 180¢，可使其達到上下移動、

左右前進的效果，如圖 1、圖 2 所示。但此足部機構作動

時會造成機體行走時上下、左右晃動，造成機身不穩定，

為了增加腳底之摩擦力、機器人行走時機器可更加的穩

定，以各長腳之中心為基準，在前、後腳跟處利用泡棉和

防滑墊，即可增加「蟲蟲危機」步行的速度及穩定度，且

可輕易突破「倒木」障礙及「便橋」障礙。 

 

圖 1 Chebyshev 連桿機構 

 

 
圖 2 完成加工、組裝之足部機構 
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為了減省空間及減輕機體重量，「蟲蟲危機」將「吊籃」

及「取麒麟娃娃機構」合而為一，利用瓦楞紙製作如圖 3

之「吊籃」，並將塑膠墊板裁切成適當形狀及尺寸安裝於「吊

籃」底部以夾取「麒麟娃娃」，如圖 4 所示。以雙交叉桿組

成升降機構，利用馬達使螺桿正反轉，可控制升降機構之

高度，如圖 5～圖 6 所示。利用圖 7 之夾爪機構夾住「吊

籃」，並與升降機構及旋轉機構組合運用，不僅可夾取「麒

麟娃娃」，並可將「吊籃」掛上「纜車軌道」，如圖 8～圖 9

所示，以完成救援任務。 

 

 

圖 3 吊籃 

 

  
圖 4 利用吊籃夾取麒麟娃娃 

 

 

圖 5 升降機構 

 

圖 6 利用升降機構將吊籃上升某一高度 

 

 

圖 7 夾爪機構 

 

 

圖 8 旋轉機構 
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圖 9 利用升降機構將吊籃掛上纜車軌道 

 

機構設計 

「蟲蟲危機」之足部機構是採用 Chebyshev 連桿機

構，其作動方式是由馬達帶動齒輪，再由齒輪轉動圓盤，

機器人兩側圓盤之角度相差 180¢，可使其達到上下移動、

左右前進的效果，如圖 1、圖 2 所示。將圖 3 之「吊籃」

與「取麒麟娃娃機構」合而為一之設計，可減輕機構重量、

減少電力損耗及節省空間。利用馬達、齒輪及齒條之配合，

可精準控制「吊籃」與「取麒麟娃娃機構」之位置及動作。

利用馬達可控制夾爪機構之抓取及縮放、雙交叉桿之升降

及旋轉機構之轉動，以通過所有競賽關卡。 

 

機電控制 

「蟲蟲危機」之機電控制系統，以簡單化且有效率的

概念來做為機電控制之首要目標，而動力傳輸電力系統，

依照控制者的手感、操作輕便等需求來選擇適當大小的控

制箱以及方向控制器，利用 2 顆 12V（伏特）之鉛酸電瓶

串聯輸出電力。經由配線與開關，再直接連上動力馬達作

為輸出，達到效率及簡單化的目標，分別用來控制足部機

構、升降機構、旋轉機構及夾爪機構。「蟲蟲危機」在控制

盒上多製作一個開關，此開關可用來切換控制電力輸出為

12V 或 24V，以調整各機構之作動速度及力量，減少不必

要的電力損耗，如圖 10 所示為「蟲蟲危機」之控制盒。 

 

圖 10 控制盒各開關位置及功能 

 

機器人成品 

「台灣黑熊」團隊經過長期之討論、研究、設計、加

工、組裝及測試，終於成功地將足部機構、吊籃、取麒麟

娃娃機構、升降機構、旋轉機構及夾爪機構安裝於「蟲蟲

危機」機體上，如圖 11～圖 12 所示。經由比賽過程之驗

證，證明「蟲蟲危機」之性能仍有需要改進之處，諸如足

部機構之強度不足、加工及組裝精度不佳，此為本團隊仍

應努力改進之處。 

 

圖 11 「台灣黑熊」團隊及「蟲蟲危機」機體 

 

12V or 24V 

左腳 右腳 

旋轉機構 

升降機構 

右夾爪 
左夾爪 
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圖 12 「蟲蟲危機」整體機體 

 

參賽感言 

這次參加比賽，有機會研究、參考其他組別製作的機

器人，發現有很多機構是我們在學校有討論過的，也有很

多設計是我們沒想過的，所以在看到別人做出來的時候，

覺得很厲害。參加 TDK 創思設計比賽真的是來對了，只能

用臥虎藏龍來形容，比賽過程也很激烈，大家都使出渾身

解數拼個高下。最後要感謝學校裡的「指導老師」們及「同

學」，在我們需要幫助的時候，即時的給予意見並協助我

們，如圖 13～圖 15 所示。 

 

圖 13 評審老師蒞臨指導「蟲蟲危機」 

 

 

圖 14 學長賽前指導「蟲蟲危機」比賽技巧 

   

圖 15 「蟲蟲危機」參加比賽 

 

感謝詞 

參加第16屆全國大專院校創思與製作競賽的比賽結束

後，所有組員都感到身心疲憊，但是只要一想到為了參比

賽過程中所做的事情，就覺得疲憊不算什麼。我們也體會

到從無到有、自己動手去製作所有的機構、組裝及測試的

心酸及快樂。無論那個機構有問題，都要一直進行改善、

改到機構可符合比賽需求之功能為止，製作過程相當辛

苦。雖然我們只獲得初賽第十幾名，但至少我們為了比賽

盡了最大努力，這次比賽是一個很難得的經驗，組員們的

共同意念就是「勝負是其次，重要的是你學到了什麼」。 

最後要感謝所有協助我們的全校師生，不管是找出我

們機器人毛病或是提供製作過程所需之加工方法，還有在

我們陷入瓶頸、挫折及時給予意見與幫助我們的老師同學

們。其中要特別感謝我們的指導老師，從頭到尾不離不棄，

給予我們幫助，在我們有問題的時候，總是在第一時間詢

問我們，經過討論並給予意見與解決的方案，再由我們團

隊共同決定採用之方案，經過這次比賽，團隊師生已培養

出革命情感，這是一般課程無法得到的寶貴經驗，大家將

會終身獲益。 
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