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一、機器人簡介 

    我們機器人的主要結構是以鋁材為原料，重量較輕解

且堅固耐撞，並依照設計圖一一進行裁切以及挖洞，機器

人總共分為三大部分製作，底盤機構,跳躍機構,電路，車

底底盤的機構我們是採用紅外線感應黑線來做循跡，並且

多裝一顆RBG三色感應器來做記數，就是記錄場上的紅點來

判斷進行到了哪一部份的關卡。跳躍機構部份我們是利用

汽缸來做瞬間伸縮的變化，讓汽缸帶動整台車體向前跳

躍，而汽缸的擺置為一前一後各擺一支，總共兩支，伸縮

量最大能達35公分，並在後面設置一個能控制汽缸角度的

馬達來進行向前跳躍以及向上跳躍的控制，為了讓汽缸不

易晃動，在汽缸後方還有做一個卡榫，以免汽缸在跳躍時

移動到別的角度。電路部分是用BASIC Commander (32-pin) 

- BC2 作為運算核心，周邊硬體設備有三顆馬達驅動器，

RBG三色感應器，LCD顯示面板，電子鍵盤和九個反射型紅

外線感測器，馬達驅動器是分別控制汽缸的開關以及後輪

左右兩顆馬達的控制，還有後面控制角度的馬達，在汽缸

上方還有做一個觸控按鈕，作為汽缸角度的極限。 

 

二、設計概念 

這次的機器人主要是希望整體結構要夠強，並且讓車

體越輕越好，跳躍方面是以汽缸做瞬間的伸縮。機器人主

要討論的課題有： 

1.機器人的循跡自走的感應器應該裝幾顆，為了讓機

器人在落地以後能找回黑線繼續進行循跡，感測器所需要

裝設的位子以及多寡，還有程式的編寫都有列入考量中。 

2. 幫助機器人跳躍的汽缸應該擺設在機器人的哪

裡，跳躍有很多種方式，以目前所想的到的就是汽缸應該

擺兩邊比較好還是放前後各一支。 

3.整體機器人是以兩顆 24V 的馬達為前進動力，所以

動力輪擺放的位子也需要討論，擺前面或後面還是中間，

都各有優缺點。 

4.關於機器人的計數，因為有紅點作為重置區，需不

需要再多裝一顆 RBG 三色感應器來做判斷，或是直接用光

感來作計數。 

5.跳遠關卡的部分，為了能拿到滿分，汽缸的長度以

及汽缸的轉向也是重要的考量之一，這一關是唯一需要改

變汽缸跳躍角度的關卡，除了能穩固以外還要防止在轉向

途中撞到地面影響轉向。 

 

三、關卡得分特色 

首先是第一關繞 S型行走，並且不能撞到圓錐，如圖

1所示: 

                圖 1循跡的九顆光感 

我們採用的方式是裝九顆紅外線感測器，中間七顆最

主要的目的是循跡，根據黑線的變化來做機器人左右兩顆

馬達的速度控制，而最左右兩顆紅外線感測器則是一個保

險，為了適應場地可能會有的意外，例如光線太強讓機器

人判斷失誤等不同因素，於是在左右兩邊裝設感應器以防

機器人在循跡時超出線外，另外這兩棵感測器還能做直角

的判斷，用來應對後面的關卡。  
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接下來是第二關跳遠的部分，如下圖 2所示: 

 

           圖 2白色部分為輔助繩子移動 

我們的汽缸原本是直立的，所以當汽缸在進行伸縮的變化

時，整台機器人只會往上進行跳躍，於是我們在機器人後

面裝置一顆馬達，利用拉線的方式，當線放掉的時候整之

汽缸會因為地心引力往前傾倒，就會跟地板形成一個角

度，而當馬達開始收線的時候汽缸又會被拉起來，形成直

立的狀態，汽缸的重量不輕，用這樣的方式能讓馬達施力

最小的來進行汽缸轉向。後面的汽缸還有做一個卡榫，讓

汽缸直立以後不易搖晃，能順利達成後面的關卡。 

    再來是第三關，連續跳躍，如下圖 3 所示: 

 
         圖 3幫助車體左右平衡的衡桿 

連續跳躍最需要的就是跳躍的穩定度以及跟揮桿手的配

合，我們所採用的汽缸是 35公分的，如果汽缸的變化量最

大，機器人可以跳躍的高度會超過 35公分，但是為了不讓

氣瓶裡的空氣消耗太快，還有時間的考量以及機器人的穩

定度，我們決定以揮桿手能將桿子掃過機器人底部為對低

標準，讓機器人跳躍的高度降到最低，除了省時以外還能

減少機器人承受的衝擊。 

    最後一關，跳高頂球，如下圖 4所示 

 

                圖 4鯨魚外殼 

我們機器人的最上面有著鯨魚尾巴，目的就是要用來跳高

部分的頂球，整枝汽缸的變化量足以讓我們跳高的時候讓

三顆球都碰到，並且我們依據三顆球的不同高度調整汽缸

伸縮的不同變化量，跳高是讓整台機器人受到撞擊最重的

部分，因為跳起來時距離地面很高，在重力加速度下，應

該怎麼讓機器人能繼續行駛不會被撞擊而損壞就是我們跳

高的最大重點，於是我們在車底作了避震裝置，如下圖 5 
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          圖 5萬象輪的避震裝置 

我們利用彈簧將前面兩顆萬象輪裝上避震裝置，後面則利

用海棉胎來增加避震效果，有效的避震能讓機器人的電子

設備以及骨架不易損毀。 

 

四、三視圖重點解析 

1.正視圖 

 
跳躍需要左右平衡，因為汽缸放中間，所以在跳躍時最重

要的就是左右平衡才能讓車體跟地板保持水平狀態，能讓

著地時四個著地點施力平均。所以架設各種硬體時能讓左

右對稱是第一考量。 

右側視圖 

 
以整體來說，我們的機器人是讓重心偏後，理論上跳躍的

時候重心在整體機器人的中間會比較適合，但因為往前跳

躍時汽缸向前傾，會讓重心改變，於是我們讓重心在後面

來達成向前跳躍的平衡，重心在後面還能讓 S型循跡走起

來比較順。 

俯視圖 

 

這個角度剛好可以看到汽缸的連動裝置，這個部分我們是

用鋁片以及用車床車好的塑膠棒來完成的，而氣瓶則是用

寶特瓶進行瓶蓋加工完成，可以承受 8大氣壓力，分別是

左邊五瓶右邊五瓶。 

 

五、電路設計及程式想法 

 

    電路方面總共分成三個部分，我們的控制晶片是利基

科技公司的 BC2，另外還有循跡感測器，RBG 三色感應器，

馬達驅動器等等，而這些感測器都需要做經過整理將訊號

送往控制晶片，於是我們有一塊電路板是再做訊號整理，

另一塊電路板是給控制晶片，上面加裝了保險絲以免在撞

擊時發生短路讓控制晶片損毀，再來就是電源供應電路，

這一塊電路板裝了三種電源供應，有 5V.12V.24V，雖然我

們的電池只用了兩種(12V，24V)但是循跡感測器和控制晶
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片接收訊號都是以 5V來接收，所以用了穩壓 IC7805來進

行 12V轉 5V。電源供應電路板上還有設計開關和杜邦腳

位，若是需要加裝其他裝置就不需要另外從電池重新接

線，省去不必要的麻煩。如下圖所示 

    

       電路供應                  12V轉 5V 

     

     BC2插槽                     電路整理 

 

十、團隊合作的說明 

可以說從開始討論機器人設計方面，大家就有許多不

同的意見了，因為各自的想法不同，所以每個人都希望能

做自己心目中最理想的機器人，大家就說出自己機器人的

優缺點，來討論是否該冒險或是做保守一點。大家一開始

最無法達成共識的地方就是汽缸應該放左右兩邊或是前

後，而我們的解決辦法就是先做一台實驗機，做一個汽缸

放左右的和一個汽缸放前後的，說真的，感覺並不會差很

多，但是在我們進行密切的分析以後，覺得氣缸放前後有

稍微跳那麼一點遠，並且能跳得更穩，所以選擇前後，我

們從各種實作來證明自己的想法，並且多方面嘗試，來達

到團隊合作以及團隊默契。而途中我們也經歷了一些挫

折，像是氣瓶爆炸、電池燃燒。但是我們並不會因為這些

事情而責怪當初設計的人，反而是大家一起討論哪裡需要

改進、為什麼會發生這種事，我們在每一次的困難中更團

結，一起完成這次的比賽。 

 

十、材料選用考量 

我們整體結構採用的是鋁材，強度夠而且重量也較

輕，而為了能讓整台機器人能跳得遠，我們在計算氣缸的

作用力後，選擇適當長度的氣缸以及整體重量的管控，讓

整體機器人能以最佳的方式運作，剩下的其他材料包括馬

達，電池，電路等等都是依照整體機器人的比重去做材料

的選購，除了能達到運作的最低標準外，就是能小較小，

能輕就輕。  
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