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遙控組  : MUST A 千羊號   

指導老師：林礽昌 

參賽同學：吳松霖、王景平、邱燕玉 

明新科技大學機械工程系  

機器人簡介 

  由本次競賽規則設計之，並參考人類的行為模式研發

出下列敘述之機構；第一關之走路機構採用三點式平衡

法，以絕對平衡的方式行走之；第二關的機構更是強而有

力堅固而勞靠，使用特製之滑軌及滑桿，並且收放自如，

迅速變形爬越第二關；第三關的機構更是搭配氣壓放至寶

物，成功達陣；第四關的過關方式更是新奇，以攀附的方

式過關，好似那攀爬在牆上的壁虎般奇妙。 

設計概念 

由於本次競賽題目相當有挑戰性，正所謂「關關」相

護，用以形容本次的競賽題目實是絕配，故機構需要有相

當的強度才可安然度過每一個關卡，因此本隊伍以人為基

礎，參考人類過關速度及動作為設計理念，並加以設計之；

快速變型，強壯而紮實，每一個機構皆有關連性缺一而不

可。 

機構設計 

一、步行裝置 

  第一個關卡《快樂走》本隊伍採取的為一個六足之

機構，以六足連動達到一個可以三點平衡的效果，採用此

結構之原因，是在於機體本身的重量趨近於 15 公斤，如使

用四足結構，整體的強度略顯不足，而行走時平衡上也有

很大的問題，但六足的方式卻可以解決平衡上的問題，因

六足機構步步紮實行走的穩定性，於本關卡大大的縮短了

行走時間，因而達到一個快速過關的目標。 

     
            圖 1：機器人步行機構 

 

二、履帶動力、伸展裝置 

第二個關卡《層巒疊障》，此關卡有類似階梯行的

雙槓，且左右寬達 120cm，所以採用了左右伸展以及履帶

動力行走的方式。於本關卡設計上所需克服的點是，每階

階梯達 17cm，以及左右為相當大的寬度，需要的變形量以

及攀爬能力都是很大的考驗。 

1.履帶動力 

  採用兩條硬質合成之橡膠履帶，基於上階梯之考量，

故給予角度使前頭的履帶高度恰高於階梯的高度且履帶高

之(如圖 2所示)；第二關卡的道具材質為鐵金屬，為了穩

固在雙槓上之移動，因此在履帶上鑲嵌上強力磁鐵(如圖 3

所示)，達到於本關卡在運動上產生很大的吸附力。 

 
圖 2：提高履帶之高度 

 
圖 3：強力磁鐵鑲嵌在履帶上 
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2.伸展結構 

 為了能攀爬寬度為 120cm 的雙槓，主體上安裝了伸

展結構，並搭配整組製作完成的履帶組；伸展結構以滑軌

的形式來製作之。首先製作 4組滑道(如圖 4所示)，4支

70ｃｍ滑桿，並安置於本體上，因在縮放時履帶是貼附於

地面上，則履帶對地板的摩擦力會造成伸展上相當大的阻

力，所以在馬達的選用上採用了大扭力的馬達，並搭配 4

線道之捲線器（如圖 5所示）來達成一個縮放之機構。 

  

圖 4：滑道 

 

圖 5：伸展拉線結構 

 

圖 6：伸展結構半完成圖 

 

三、開啟、勾取、延伸、放置 

 第三個關卡《物華天寶》，於本關卡需要很多機構

的配合方可過關，過關機構可分為開啟機構、延伸機構、

放置機構，將之三個機構配合，達到可以開、取、伸、放

的動作來進行過關。 

 1.開啟裝置 

 於本裝置上，擺臂直接裝置於馬達的軸上直接動

作，使擺臂能達到一個上下擺動的運動方式；擺臂長度需

要多方面的考量，開啟垃圾桶時需施加相當的力量才可將

垃圾桶開啟，假如擺臂的長度設置的太長，造成力臂放大

而無法開啟垃圾桶，且此結構需運用於第四個關卡，因而

將擺臂設計成可調整長度，以及增設快速替換機構以配合

兩個關卡的需求。 

 

圖 7：開啟裝置結構(分解) 

 

圖 8：快速組裝機構 

 

圖 9：裝置於本體上的實圖 
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 2.延伸裝置 

  機構設計上，運用魚竿配合氣壓的方式來完成。選

購合適的魚竿；因本體限制的關係，當魚竿收起時，最大

的長度不得超過 70ｃｍ，否則會影響機器在出發區的放置

範圍；組裝一組氣壓設備，選用汽水的寶特瓶來做氣瓶，

單動氣壓閥來控制開關，在將氣壓管接置魚竿的後方即可

完成此結構(如圖 12 所示)。 

 

圖 10：魚竿未伸出最大長度 60cm 

 

圖 11：魚竿伸出達 180cm 以上 

  

圖 12：氣壓系統組 

 

 3.勾取裝置 

 垃圾桶開啟以後，必須將自製的寶物從垃圾桶中取

出，因此在寶物的設計上也做了相當大的考量；寶物的上

緣採用了海綿，並運用海綿本身的特性，使垃圾桶的蓋子

得以完全之蓋上，開啟時，寶物之上端高出桶外，並使寶

物方便勾取。 

  掛勾的設計在於方便勾取寶物，勾取後，當機器移

動時不致令寶物甩出，以及在魚竿伸出去時不致轉動，因

而在掛勾上加裝配重以令之平衡。 

 
圖 13：掛勾之配重物 

 

圖 14：寶物 

 4.放置裝置 

  因魚竿之部分沒有其餘空間再裝置其他之機構，而無

法使之上下擺動，造成放置寶物上的困難，所以為了克服

本問題，因此搭配平行桿上升之原理，製作了能升降的放

置機構(如圖 15 所示)，並將魚竿本體裝置在平行桿機構之

頂端，不只能使魚竿平行移動出去也可增加伸長之長度，

平行桿機構的頂端裝置活動轉軸，因此魚竿不用直接受到

挾持的作用力，也避免了魚竿被夾壞的可能性。上下運動

則是在活動轉軸的前方裝置一個伺服機(如圖 16 所示)，此

伺服機的扭力可將魚竿輕而易舉的抬起，因而達到放置寶

物所需的動作。 
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圖 15：平行桿機構 

 
圖 16：上下撐桿結構 

 
圖 17：機構伸展完成圖 

四、攀爬機構 

 第四個關卡《攀岩走壁》，運用了履帶上鑲嵌之強

力磁鐵，並且製作輔助機構搭配之；輔助機構的設計增設

於機體中央，使整台機器於攀爬高牆時具有強大的附著

力，且向上攀爬時不會有後仰的情況發生；攀爬至頂端時，

輔助機構內的掛勾掛上第四關的道具上，再由第三關所使

用的開啟機構將機體撐起，達到一個翻越的動作，當機體

翻到了另一面，當中央輔助結構完成吸附後，將掛勾以及

撐桿收起，即可通過此關卡。 

 

圖 18：中央輔助結構(側面含雙掛勾) 

 
圖 19：中央輔助結構下試圖 

 
圖 20：調整長度後的開啟機構 

 

圖 21：初代設計機測試攀爬 
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五、空翻機構 

   第五個關卡《空中翻轉》，在固定的範圍內進行一

次空翻的動作；此關卡對於機身的長寬高以及重量都有相

當大的影響，製作前幾關的裝置時，即開始一邊考量機體

本身的重量以及重心，一邊製作前幾關的機構，再將前空

翻的裝置於適當的位子，並採用扭轉彈簧的迴旋力，使機

體產生跳躍及迴轉的力，於躍起時，產生一個向前迴轉的

動作，達到前空翻的動作。 

 
圖 22：空翻機構 

機電控制 

配線的方式都是採用直流的開關，當馬達需要轉動時

只需開啟開關，讓電流通過使馬達轉動，達到所想要的運

動方式。為了能夠有效的控制馬達的速度，使用的電池為

大電流的鋰電池，為了避免有大電流瞬間通過開關，即想

到以繼電器來控制給予馬達的電流，故當電流傳至遙控盒

時就不會瞬間將電路燒毀，而且繼電器是為了保護開關及

減輕控制盒的訊號線，把電源線都安裝在車體內，這樣方

便配線也減輕不少的重量。 

機器人成品 

 

參賽感言 

  想不到這次的題目會比往年來難得許多，但也是大家

所期待的，此種情況正可以用『逆流而上』來譬喻，當人

碰上瓶頸時，會為了突破進而增強自我的實力與思考能

力，果然在製作的過程中不如預期來得順遂，雖說不順遂，

可是卻也感受到了『吃得苦中苦，方為人上人』的涵義所

在，皇天果然不會辜負苦心人，在經過多次的思考跟實際

實驗，終究是得出了答案，經過此次的磨練後，相信大家

在各個方面的能力都能有大部分的進步跟成長，雖然成長

的空間非常之狹小，但是相較於跨出一大步反而跌倒而倒

地不起，還不如使用小步伐來得更踏實更覺得能感受到成

長的價值跟經驗。 
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  很感謝ＴＤＫ文教基金會讓學生們了解到，不是學習
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中的疑問，且發揮在校所學，激發個人的創意思考，經過

本次的比賽本隊伍也有所成長，很感謝系主任以及老師們
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