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自動組(遙控組) : 跳跳薑餅人 及 機器人名  跳跳薑餅人 

 

指導老師：賴岦俊 

參賽同學：施昶宏.陳冠廷.許定瑀.王璿景 

學校:國立屏東大學電腦與智慧型機器人學士學位學程 

 

 

一、機器人簡介 

車體的部分我們採用兩輪驅動，前面兩顆萬向輪目的

是為了方便我們轉向，後面兩棵萬向輪是為了防止跳躍後

降下來的速度過快而裝置的緩衝點，這次的關卡分為四種

類型，循跡、跳遠、跳躍、頂球，循跡我們採用利基光感

的去做感應的動作，已達成我們要求的目標，感測器我們

裝了九顆，中間七顆用來感測黑線，左右兩顆光感用來感

應第三關的 90 度轉彎，跳遠的部分我們利用小隻的氣壓缸

去帶動左右兩隻主要的氣壓缸，產生轉向的功能，抓到轉

向大約 45 度角的位置將氣壓鋼鎖上去 ，這個角度能讓機

器人的跳遠達到最高的效益，用氣壓缸取決在於它的速度

比其他方式轉向來的快，而在氣壓缸的裩子部分鎖上與地

面磨擦較大的輪胎皮，好讓在跳遠的時候不會打滑，跳躍

區為了爭取時間在程式的方面我們讓氣壓缸快速通電與放

電，讓伸縮可以更迅速，在頂球區的方面我們為了能夠更

準確的撞擊到球，加大了上面的遮陽板，原本是為了防止

光罩導致光感感應失誤，但是加大後成為了頂球的最佳構

造，在電控的方面，利用 7805 這顆穩壓 IC 將 12 伏特的電

壓轉成 5 伏特的電壓，好讓感測器可以使用，在電路板上

我們用簡單焊接的方式，讓電池的電可以通一整排，再將

需要用電的機構接出插頭，用杜邦端子插在上面即可通電。 

 

 

二、設計概念 

前陣子最夯的電影之一「變形金剛」，這個就是我們的

設計概念，在電視上為什麼機器人的頭掉了還可以繼續奔

跑，就是因為他的主控版在頭部，所以只要有相對應的構

造不管其他的部分有什麼損壞，他還是能夠繼續做出程式

給的指令，所以我們模仿了頭部的構造去做出我們要的機

器人架構，在機器人底盤的部分我們參考利基競速車的概

念，在前面加裝感測器，後面裝上馬達，達到可以跑的動

作，然後在底盤的兩側奘上長 35 公分的氣壓缸，中間氣壓

缸的設計概念則是看見氣壓缸打地板的時候可以做出一個

反彈的力量，所以才有此構想。 
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三、關卡得分特色 

第一關我們遇到的困難是，因為第一次做機器人所以

對於器具的使用還不是很熟悉，做出來的東西也不是說特

別的牢固或是穩，所以在多次的嘗試之後找到方法可以讓

底盤的部分更穩固，加上失敗好幾次才成功的光感座，利

用這兩個東西我們讓機器人可以順利通過第一關。 

第二關是跳遠區的部分，因為我們氣壓缸裝的是垂直

的，為了要達到跳躍的目的我們一定要讓氣壓缸呈現一個

有角度的樣貌，在實際看過氣壓缸的作用後，我們想到一

樣利用氣壓缸來做轉向的動作，而在氣壓缸的底部，因為

氣壓缸裡面是一根棍子，所以在底的部分並沒有特別的構

造，所以我們利用 PE 棒做出底部然後在外面黏上磨擦力較

高的輪胎皮，好讓機器人在斜跳的時候不會有滑倒的現象。 

第三關跳躍因為場地有分左右，所以我們在跳躍區的

部分主要是利用兩側的光感去感應黑線的所在然後做出左

轉與右轉的動作，而跳躍區我們遇到最難的部分是在兩次

跳躍後，機器人通常都會偏離黑線的軌道，所以我們特別

讓他左右的重量不平均，所以機器人在跳躍之後都會向右

邊偏，因此我們在程式的部分就讓機器人在兩次跳躍後向

左邊進行轉動，就可以安穩地回到黑線的軌道。 

第四關頂球區的部分，因為紅點在球的正下方，但是

我們的機器人最高的位置不一定會每次都在紅點的位置，

所以我們在上面加了一快長 70 公分的瓦楞板，一方面可以

幫忙前面遮掉一些燈光，一方面可以在頂球區的時候加大

撞擊成功的機率。 

 
 

四、三視圖重點解析 
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  機器人前面的重點在於那兩顆萬向輪，有了這兩顆萬向

輪不但可以轉彎的時候很順，在降落的時候也幫忙分掉了

許多的力量。 

 

  從上面往下看，我們最重要的就是轉向的那根氣壓缸，

因為轉彎的時候常常會奘到電路板，所以我們最後把電路

板移到氣壓缸的反側，這樣氣壓缸在動的時候才不會撞擊

到，在第一塊電路板的時候因為我們將電路板放置在氣壓

缸的下面，在前面測試跳躍不穩得時候，不小心的撞擊把

排針正負極撞在一起，導致許多的東西都燒壞掉了，像是

利基的馬達驅動器、BC2，所以這次我們將電路板分邊放。 

 
  其實在整台機器人組好的時候我們就發現其實我們的機

構不是說特別的牢固，所以在每一次的跳躍我們都會擔心

哪邊東西掉了或是哪邊東西壞了，每一次的撞擊如果沒有

將東西保護的很好的話，降落多少都會有衝擊，都可能會

造成機構的故障與損毀，所以我們也用了很多方式將我們

的物品牢牢的固定住，像是塗三秒膠在軟墊上面，讓他跟

軟墊結合在一起，所以降落的時候比較不會是第一個衝擊

到機構，而前後也用了各兩顆萬向輪去吸收降落下來的衝

擊。 

五、機構設計及理念 

   機器人的移動我們採取兩輪傳動的方式去做移動，本來

也有試過四輪傳動，像鏈結車那樣的構造，但是鏈結車那

樣的構造增加了兩顆馬達，加重了整個機器人的重量，所

以為了達到快速與輕量的目的，我們改回用兩輪傳動，訂

製較高扭力的馬達，變形的部分，我們在跳遠區時，中間

小氣壓缸，將氣打出做出讓他有個力衝擊出去的效果，達
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到向前推進的效用，讓兩側的氣壓缸做出有角度的樣貌，

而在第三關的部分，我們也透過電磁閥的通電把氣壓缸給

吸回來，達到與地板垂直的目的。 

 

六、擷取與脫離機制 

為了因應這次場有比較多的從置點設計，所以在我們

自己的模擬場地上面，就預設了所有從置點可能發生的狀

況，在我們的數字鍵盤上做出指令，好讓我們在每一個有

可能發生從置點的位置能夠輕鬆應付，為了能夠在第二關

更準確的跳躍到 50 公分，我們也在數字鍵上面設定了中間

那隻氣壓缸的通電，讓他在可移動的情況下我們可以使用

人工的方式去控制他的角度。 

 

七、適應環境機制 

為了適應地板的滑度，我們用磨擦力較大的輪胎皮來

做氣壓缸的底部，讓氣壓缸在斜跳的時候不會因為打滑而

跳不遠，還有機器人上面的棚子是為了因應燈光會讓感測

器失靈而加裝的架構。 

 

 

八、達陣之創意設計 

我們最大的創意是在於我們利用氣壓缸轉向，跳遠的

機構說難做也不難做，但是要做到最好的話確實要付出一

翻心血才可以有相當的效果，我們利用氣壓缸在中間，在

中間挖出一個可以讓他滑動的軌道，所以其實他的範圍是

相當的大，這樣才可以達到我們所要求的 45 度角。 
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九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

  我們外型的變化，靈感來自於氣壓缸伸縮，因為看著氣

壓缸伸縮，讓我們想到，如果我們做個地面給他，他是不

是能夠做出一個打擊的力道，然後產生我們所說的變形，

結果在測試之下，這個方法是可行的，但是在機器人的底

盤上我們要用一個很紮實的鋁條讓他所在下面，不然因為

氣壓的力道太大會讓機器人下方那塊板子變形。 

 

十、團隊合作的說明 

  第一次參與這種大型的比賽，機器人從零開始到完整的

機器人，學校工房從每一個機具都不會用到每一個機具都

熟悉的淋漓盡致，場地從一開始全白的樣貌測試到一塊一

塊黑黑的與撞擊破掉的痕跡，很感謝 TDK 承辦單位提供這

次的機會，若不是這次的機會，可能學校提供的資源我們

還是不會用到，從這次的比賽學到上課用的 AutoCad，第

一次實用在畫機器人的架構上面，沒有想到是那麼的方

便，聽人家說以前做一個機構，可能在紙筆上面要做畫出

很多的小地方，費時也很費力，但是在電腦上面操作卻是

很輕鬆就可以做到，而且不用擔心畫錯要更改的麻煩，有

些人負責採購材料有些人負責構圖設計，在比賽的過程中

大家一起團隊合作，培養彼此之間的默契，我們團隊不是

四個人而是五個人，最重要的指導老師，若不是老師將以

前參加 TDK 的經驗分享給我們讓我們知道，我想現在我們

可能還是做得零零落落，每一次的測試老師永遠都陪在我

們旁邊，面對程式的問題老師也是不吝嗇毫不保留的教導

我們，程式與機構、機構與程式，兩樣東西都是缺一不可，

有好程式沒有好的機構，有好機構沒有好的程式，少了一

樣都不可能表現到最好，一個簡單的程式大概我們都可以

寫出來但是裡面的細節成分，沒有老師的幫忙我們根本不

知所措，這次經驗面對自己的興趣我們也都找到了一個大

概的方向，四個月準備的時間說真的對於一個團隊來說會

有很大的考驗，因為這不是領薪水，沒有老闆的限制，可

能一個機緣巧合就放棄，但是很慶幸我在一個能夠認真、

負責的團隊裡，大家彼此鼓勵提醒著不要放棄，因為這種

團隊合作的精神，讓我們在最後的比賽拿到佳績，雖然因

為一點小意外沒有達到我們的理想，但是這次的經驗將成

為我們五人最好的經驗之一。 

  

 

十一、材料選用考量 

   材料我們主要選取較輕便的鋁材，因為鋁材的延

展性好，不會因為一小點的撞擊就有太大的損毀，

而控制器、感應器、BC2 都是採用利基公司的產品，

因為利基公司的程式語言對於我們初次做機器人來

說是最容易懂的程式語言，因為利基的馬達驅動器

只要正負極接錯就會燒掉產生臭味，所以我們在使

用驅動器控制的時候都會特別小心，而 BC2 也會因

為跳躍的震動而感應不良，所以這兩樣東西在我們

做機器人的過程中算是消耗品，要不定時的換掉檢

查才能保證機器人的使用不會有問題。 

 

上圖為利基公司的直流馬達驅動器 
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上圖為利基公司的 BC2 
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