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一、機器人簡介 

穩定準確是本組所強調的重要關鍵同時也是我們本組

的特色，另外具有創意性以及簡單方便的機構也是本組致

勝關鍵之一，其靈感取自於日常生活中所見的一些物品進

而延伸出屬於自己的機型。 

 

二、設計概念 

本機器人的設計概念以追求較高穩定性為目標，因本

屆競賽規則為機器人須能完全通過目標關卡為優先，所以

機器人運作時的穩定性和平衡性就相當重要，因此在設計

與製作機構時以簡單穩定為優先理念，而且同時也藉此有

效減少動作失誤機率和降低控制電路的需求，自動組的機

器人其控制方式多半需藉由感測器來作控制與回授，在感

測器與電路方面，也依各種感測器的特性,設計成不容易受

到干擾影響的配置，達到較高的感測精確度。 

 

三、關卡得分特色 

第一關 s型區須繞行三角錐且不能碰觸到，因此我們

使用紅外線感測器進行感測循跡，以達到穩定的行進速度

通過，確保能順利完成 s型關卡。 

跳遠區我們使用兩支氣壓缸傾斜 45 度朝下頂出作為

動力，並搭配有如跳板的跳遠機構，使機器人能夠跳遠超

過跳遠區關卡最遠的 50公分。 

跳躍區我們使用四支氣壓缸，安裝在機器人的四個角

落，且垂直向下配置，形成一個穩定的跳躍機構，並且藉

由調整氣壓缸的排氣速度，我們在機器人落下時，將排氣

速度減低，造成有如氣墊一般的緩衝效果。 

頂球區我們同樣使用跳躍區的跳躍機構，並且確保機

器人跳躍時高度能夠碰觸到頂球區最高的 1公尺高度。 

 

 

四、三視圖重點解析 

 

正視圖(圖一) 

正視圖有紅外線感測器跟跳遠緩衝機構，另外紅外線

感測器還裝有遮罩這樣可以避免外界環境光線對於紅外線

感測器的干擾。 

 

 

      右視圖(圖二) 

從右視圖上我們可以看到左右兩邊的輪胎都裝有兩顆

直流馬達驅動的輪胎，還有機器人裝有兩組跳躍的機構。 
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       俯視圖(圖三) 

    從俯視圖上可以看到機器人的造型設計。 

 

 

 

五、機構設計及理念 

為了通過跳躍區及頂球區(兩關要求動作類似，故可使

用同一機構來完成關卡)，因此我們設計採用四支氣壓缸擺

放在機器人骨架的四角，希望能夠藉此達到跳躍的平衡及

穩定性。 

第二關的跳遠區，我們使用兩支氣壓缸傾斜 45度朝下

頂出作為動力，並搭配有如跳板的跳遠機構，使機器人能

夠跳遠超過跳遠區關卡最遠的 50公分。，完成跳遠區之關

卡任務。 

 

(圖四) 

 

六、擷取與脫離機制 

機器人的頂球位置使用透明墊板做成一個平面，讓機

器人在頂球時可以增加接觸面積，確保機器人在跳躍時可

以碰觸到球，如圖所示 

 

 

      (圖五) 

 

     (圖六) 

七、適應環境機制 

機器人之循跡功能所使用的感測方式為紅外線感測

器，利用紅外線感測器的反射率的高低來辨別黑線的位

置，並將訊號傳回控制版，控制馬達來達到尋跡的效果。 

為了通過第二關卡跳遠區的起跑線位置必須要準確不

能越線，我們必須要藉由編碼器來感測準確的距離，以保

證機器人在跳遠關卡前能夠不越線再起跳成跳遠動作。 

在 s 型關卡我們也會依照機器人行進時的直線與彎道

不同，來進行加速及減速，以確保機器人能夠以較快速度

通過 s型關卡。 
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    (圖七) 

 

八、達陣之創意設計 

在跳躍及跳遠關卡時，要如何保持跳起後及落地的穩

定性就是一個相當重要的問題，在測試中我們讓機器人通

過控制氣壓缸的排氣速度來達到緩衝效果，因為機器人在

高度越高時所產生的下降撞擊會越大，機器人就容易發生

各種問題，所以必須在機器人撞擊地面時，讓機器人有效

緩衝，這樣撞擊力才會較小，發生問題的機會較小，所以

還要算出機器人落地的時間以及機器人跳躍的速度與高度

要等比例才能調整出適合的緩衝效果。 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

機器人的外型我們設計做出海豚造型，並做出眼睛發

光、身體擺動、發出叫聲的相關仿生表現，並希望牠能夠

表現出真實海豚一般智慧靈巧的跳躍效果，並呈現出海豚

秀一般的表演效果。 

 

 

    (圖八) 

十、團隊合作的說明 

為了能讓製作更加順利，我們便開始查閱了歷屆的機

器人機構、設計、功能，也上網觀看往年比賽的影片來增

加我們對ＴＤＫ比賽的了解。 

之後組員們開始分工合作，在自己最拿手的領域著

手，有人設計、有人製作、有人電路、有人文書、採購，

當然中途有過許多爭吵，也有人一度想放棄，但在老師的

勸說與鼓勵下，仍然繼續製作，在機器人越來越接近完成

時，就更加有成就感、也越來越喜歡團隊的合作與默契，

在測試途中，為了不妨礙課業的進度，我們利用課餘的時

間或放學後留校測試，指導老師也一起留下來指導我們程

式的部分。 

由於經費的不足，測試場地是由我們自行購買材料與

製作，所以在測試時因為場地較為陽春，容易造成感測器

有許多的誤判與故障，但我們依然克服了許多的問題與障

礙，所以機器人才能夠達到較為穩定的表現。 

最後感謝ＴＤＫ協會舉辦此比賽，讓我們能參加這次

的ＴＤＫ競賽，製作過程中學到了很多東西，在比賽中各

校的機器人都非常的有創意，看到各校的機器人如何順利

通過關卡，讓我嘆為觀止，最後感謝指導老師的教導，與

組員的團隊合作。 

 

十一、材料選用考量 

為了防止機器人超出限制重量，機器人主體架構使用

鋁材來製作，因為鋁材重量較輕、具有一定強度，所以是

適合做競賽機器人的材料，在輪胎方面為了減輕機器人的
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重量，又要有較好的抓地力，所以我們使用遙控車的海綿

胎；在跳躍機構方面，我們也是採用氣壓缸來製作，將氣

壓缸裝上，在固定於車身，採用寶特瓶做為氣壓動力源，

灌入壓縮空氣來達到跳躍的效果；跳躍機構為了能貼合地

面故裝上緩衝墊。 
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