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中國文化大學機械工程學系

機器人簡介

隨著科技的進步，以步行方式的機器人的技術愈發地

成熟。在一些工業化的國家包括台灣在內，因少子化的趨

勢，使用機器人處理許多在不同地形的工作，在可預見的

未來，將會成為隨處可見的事。猶如科幻電影的情節，雖

然是虛構的，但是卻對未來勾勒出一個藍圖。

2010年 TDK全國大專院校創思設計與製作競賽以步行

及障礙議題為主軸，本文介紹出賽機器人的設計概念，步

行機構主要為平行四連組，控制方式採取遙控，並介紹一

些攀越階梯的構想。

設計概念

本組的機器人主要以輕量化為最主要目的，所以在走

路部份只用一顆馬達作為主要驅動動力，其餘使用鏈條及

鏈輪帶動，如此便可節省許多多餘的麻煩與重量。在材料

方面則如圖一所示，全以鋁作為主要材料，在接合處則以

螺絲固定。步行機構主要為平行四連組，其餘構思及未完

成的部份，尚有使用氣壓缸以執行伸展與翻牆，使用三角

輪以攀越樓梯等；該等皆未能於參賽時順利與機身主體結

合，並成功運作。

圖一:鋁材主體與接定用螺絲

機構設計

機器的行走機構，主要為機身兩側各裝設如圖二所示

的平行四連桿組[1]，左右兩側完全相同，長桿分別為機身

與左右兩根步行桿，短桿共有四根。圖三所示為最初的模

型。

圖二:平行四連桿組

圖三: 行走機構的最初模型

經過兩三次的試做後，後來可順利運作的機體如圖四

及圖五所示。如圖四的左側，連桿組中的兩短桿乃由鏈輪

及鏈條連結傳動，以達到同步運動。同步運動的優點為連

桿組運轉時，雖然有重力或其他因素等影響，但絕對不會

變成另一構形，可確保機器人順利前進。另外，如圖四的
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上下側所示，兩側短桿皆與中央長軸焊接，故可同軸連動。

如圖五部份詳圖所示，中央長軸樞接於機身上，短桿與中

央長軸焊接，而步行桿再樞接於短桿上。當機器人欲在平

坦表面上走動時，假設機身在前且著地，位於後方的步行

桿，將被驅動旋轉至如圖四所示位置，之後再轉至機身前

方且碰觸地面；由於四連桿的持續運轉，此時換機身被驅

動旋轉，依序運動至步行桿的上方及前方，而後著地完成

一個循環。藉此循環運作，以使機器人前進。

圖四: 步行機構主體

圖五: 步行機構主體的部份詳圖

有關第二關卡的攀越階梯，其構想為使用如圖六的三

角輪[2]，且將四組該等三角輪裝設於步行桿外側。當欲攀

越階梯時，由於兩側樓梯的距離甚遠，因此須將三角輪往

外撐，因此須再配置如圖七的氣壓缸[3]，以執行外撐的動

作。由於三角輪的製造較為繁雜，且氣壓缸用以外撐亦不

容易，該等構想皆未能於參賽時，僅限於模型或構想，未

能順利與機身主體結合，並成功運作。最初亦曾思及如圖

八的履帶攀越機構 [4]，但亦因無採購及製造經驗，而未

能付諸實行。此外，如圖九所示的機構，亦可作為越障之

用。

圖六:三角輪

圖七:氣壓缸

圖八:履帶攀越機構

圖九: 另一種越障機構
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機電控制

採用無線的遙控器來控制機器人。主要使用 315MHz

頻率的接收模組，HT-12D 為解碼 IC，其 Pin1~Pin8 連接

DIP 開關，調整 JUMP 來設定密碼，當發射模組與接收模組

的密碼設定相同時才能進行收發動作。HT-12D 解碼 IC 的

Pin10~Pin13 是控制訊號輸出腳位，隨著發射端的訊號產

生不同的動作，如高、低電位。

電路的部分，除發射器與接收器外，另由一些電阻、

５Ｖ的繼電器及電晶體所組成，電路設計如圖十所示，裝

設如圖十一及圖十二所示。另外，４顆 1.5Ｖ的直流電池

供應無線收發器用的電源，而馬達的電源則採用單顆的１

２Ｖ電池，。

圖十: 電路設計

圖十一: 電路元件

圖十二： 12V 電池、電路及馬達

機器人成品

最後機器人如圖十三及圖十四所示，其中手持者為遙

控器。

圖十三: 機器人成品

圖十四: 美化後的機器人成品

參賽感言

從一開始參加這個活動時，我還是個什麼都不懂的大

學新鮮人，只會用充滿幻想的小小腦袋想一堆不切實際的

構想，但自從經過了這次參賽的洗禮後，我才驚覺並不是
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所有的東西都是如此簡單。

在我們從一開始構想階段中，大家總是提了很多有趣

的意見，可是到了要做出實際物品時才發現能力不足，不

論是再技術上還是在工具方面都有很大一段的落差，這也

使的我學到了一個非常寶貴的重點，就是在設計時，要先

想想你手邊有什麼是你能力範圍可到達的，在下去做設

計，如此一來在製造的過程中就可以省去非常多不必要的

麻煩，雖然這樣做感覺有點畏縮，但是我覺得現階段的我

們這樣做是最有效率的，總比設計好後再來改東改西或做

不出來的好。

這次的參與，無論未來是否繼續參賽，皆給了我們非

常寶貴的經驗。

感謝詞

感謝 TDK 多年年，持續贊助該活動。整個過程中，多

位老師的指導、建議與協助，工學院提供許多資源，對於

新的知識、設備以及機構的設計等，皆有不少助益，讓我

們順利的製作機器人。學長的協助也是不可或缺的，學長

在許多的實作上有豐富的經驗，在製作上遇到問題往往都

能夠提供有效的建議，讓我們順利解決問題。我們是一個

有效率與團結的團隊，這都要歸功所有的隊員，當然有時

會為了抱持各自不同的意見而有所爭執，但經過討論後，

這種方事常是我們不斷創新與進步的動力來源，因為我們

懷著共同的夢想與堅定的決心來參加這項比賽。
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