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機器人簡介 

    『芭樂』，為我們這台機器人的名字，花了我們約四個月的時間完成這台可以走也可以操控的機器人。

當初設計這台『芭樂』是以兩足為設計概念，但由於機構設計技術不足，導致無法平衡，所以才用四足的設

計方法進行改良，萬事起頭難，經過長期修正後(四代)，四足獸機器人完成這次大賽所要的基本功能行走，

轉彎及抓、打羽毛球。 

設計概念 

   以兩足機器人為最初始的設計，但因機構重量平衡問題，改以使用四足加上機械手臂的機器人，程式

也改為使用較複雜的語言進行，經過長時間的努力及毅力的嘗試與修改，這台四足機器人的基本功能、配備，

終於算是設計完成。 

機構設計 

1. 基座支架 (25.5mmx25.5mmx2mm L 型鋁材) 
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2. 停駐保護支架 (25.5mmx25.5mmx1.5mm L 型鋁材) 
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3. 控制電路板支架 (25.5mmx25.5mmx1.5mm L 型鋁材) 

 

     
 

70m
m

6.5m
m

16.5m
m

控制板支架:2支

56.25m
m

12mm

φ: 3.2mm

 



4. 腳部設計(上肢) (25.5mmx25.5mmx2mm L 型鋁材) 
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5. 腳部設計(下肢)  (25.5mmx25.5mmx2mm L 型鋁材) 
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6. 腳部設計(腳掌) (25.5mmx25.5mmx2mm L 型鋁材) 
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7. 機械結構(控制板) 

 

 

8. 機械結構(電池與馬達) 

     



9. 機械結構(接合點) 

   

   



 
 

機電控制 

我們使用了一些演算法加上自己所測試的馬達控制角度對照表，所進行的

一些基本控制。 

馬達控制角度對照表 

因為機構左右反對稱的關係，左右馬達的控制會相反，因此需個別建

立角度與控制數值的對照表。 

1.左肢： 

 

2. 右肢： 



 

 



3.2流程圖 

1.左腳往前 

 

2. 右腳往前 

 

3. 右轉 



 

4. 左轉 

 



5. 後退 1 

 

6. 後退 2 

 

 

 



機器人成品 

 
參賽感言 

這個比賽準備了好幾個月，從剛開始的參賽報名，到比賽當日，終於讓我們的機器人『芭樂』上場。經過了長

時間的努力，與許多無法克服的困難，不過還是想其他的辦法解決，最後終於完成了這次比賽所需要的機器人，雖

然最後是落敗了，不過也從中學到了很多的經驗，知道原來可以用划槳的方式前進，也激勵了我們更努力的學習所

不知道的創意。 

感謝詞 

    要感謝在製作機器人過程中，指導我們及協助我們的各位老師以及曾經幫助我們一起完成的所有同學及朋友，

及讓我們有機會參加機器人比賽的主任及系會的支持，雖然經遇許多困難及不如意，使我們無法想到辦法解決的時

候，有那些幫助我們的同學及老師交會了我們許多在學校未學過的東西，讓我們學到許多的做人處世和專業知識，

就好像平常在學校上課一樣，真是太好值得。雖然有些遺憾，有點不甘心，但只要盡心盡力去完成每一件事，就算

結果不是很好，也不會後悔了，也感謝TDK、文教機構及中洲科技大學主辦這次的比賽，讓我有這個榮幸參加這次有

意義的設計競賽，老師、和同學的互相指導、鼓勵，相信未來一定能得獎。 
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