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機器人簡介 

根據第十屆創思設計與製作競賽的規則與比賽場地， 

首先最重要的是如何上桿，並且必須能夠牢固的固定在鋼

管上，才能夠進行桿上前進的動作且不會掉落。 

 

而為此我們設計之機器人，勇者達剛號，它的主體以

人的雙腳模樣為設計，使其勇者達剛號以走路的姿態在鋼

管上前進，在它的下方與鋼管銜接處為夾爪，此為穩定機

身的重要部位。 

 

設計概念 

 

前進方式： 

利用勇者達剛號底座的一隻夾爪夾住鋼管後，來帶動

另一隻腳前進，並且夾爪可橫向 360°旋轉，目的在於鋼管

轉角處能改變角度來抓住鋼管，單邊機器腳柱可以前後＆

上下擺動。而關卡懸崖和斷層處（障礙區 4＆5），將利用

跨步行走的方式前進，可減少操控的複雜性，確保安全的

抓住鋼管通過各種關卡。  

 

圖一 比賽場地圖 

 

 

 

圖二 比賽場地俯視圖 

 

圖三 機器人側視圖 

關卡攻略 

出發區 

由操作者控制機器人（底盤馬達）行走至可上桿區前方。 

上桿區＜Ａ１＞ 
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定點後（Ｍ１）旋轉，（夾角器１＆２）分別夾住兩支鋼管，

之後利用（Ｍ２）帶動整個機體向前翻轉上桿。 

槓上行走 

（Ａ）直線區＜Ａ１～Ｂ１＞ 

 先固定夾腳器１，Ｍ２２反轉＆Ｍ１２正轉，將夾腳器

２固定於另外一邊鋼管。 

（Ｂ）上坡區＜Ｂ１～Ｃ１＞ 

 與直線區行走方式雷同，但夾角器的夾爪角度，須與鋼

管平行。 

（Ｃ）轉角區＜Ｃ１＞ 

 固定一邊夾腳器１，固定後Ｍ１３橫向旋轉整個機體，

隨後將夾腳器２固定於鋼管。 

（Ｄ）下方橫桿區＜Ｄ２＞ 

 我們是以桿上行走方式，所以此障礙區並無造成任何阻

礙。 

（Ｅ）直立桿＜Ｅ１＞ 

 機器人的高度，高於直立桿高度，所以其關卡並無造成

障礙。 

（Ｆ）懸崖區＜Ｅ２＞ 

 夾腳器１固定於鋼管上後，Ｍ１２正轉＆Ｍ１１反轉

後，Ｍ２１正轉＆Ｍ２２反轉後，可以使夾腳器２固定於

下方鋼管後，放鬆夾腳器１。 

（Ｇ）斷層區＜Ｆ１＞ 

 與直線區行走方式一樣。 

（Ｈ）終點站 

 反操作上桿區方式，即可順利下桿。 

 

機構設計 

 

  整個機器人的構造極其簡化，全部機體分三大部分，

第一部分是底盤部份（圖四＆圖五），底盤是由兩個馬達當

動力源，，支持整個機身的移動，第二個部份就是馬達驅

動部份，控制整個機體的旋轉跟前後擺動（圖九），第三個

部份就是本機器人的創意所在，夾腳器（圖六＆圖八），由

（圖七）也就是夾腳器內部的齒輪來帶動夾緊鋼管，讓機

器人在鋼管上能穩定的前進。 

 

 

 
圖四 底盤１ 

 

 

圖五 底盤２ 

 

 
       圖六 夾腳器 
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圖七 夾腳器內部齒輪 

 

 

圖八 夾腳器整體構造 

 

 

     圖九 機身 

 

機電控制 

   

  本機器電源部分是由兩個１２Ｖ鉛酸電池串連提供

動力源，馬達部分（圖三）是由１０顆直流馬達搭配減速

齒輪來當當控制整個機體，而底盤部分是兩顆５ＲＰＭ驅

動整體滑動前進。 

  機身下方的部份由兩顆２ＲＰＭ的馬達來控制前後擺

動，中間部分裝置兩顆８ＲＰＭ的馬達，也是用來控制前

後擺動。而上方兩個１０ＲＰＭ馬達目的是用來旋轉整個

機體。夾腳器部分由兩顆１０ＲＰＭ的馬達來驅動夾緊／

放鬆，總體由這１０顆馬達控制整個的機構運作。 

 

機器人成品 

 

（側視圖） 

 

 

（正視圖） 
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參賽感言 

 

  這次比賽是我們第一次參加關於實作的競賽，所以剛

開始大家都是一頭霧水，不知道要如何來挑戰各個關卡。

尤其是第一個上桿部份，討論了很多方法，也從錯誤中求

取許多經驗，最後選擇了以夾爪的方式。雖然速度有些緩

慢，但是看到它能夠操縱上桿，並且能夠順利行走，那一

股有心而生的滿足感真的讓人永生難忘。 

  而比賽當天由於我們這一組是分配第一組的第一個順

序出賽，所以我們的壓力很大，加上我們的機器人在出賽

之前卻發生故障，來不及維修，導致長久以來的心血毀於

一旦，真的是令人扼脕、傷心難受。不過藉由這次比賽讓

我們見到其他學校參賽的機器人，創意方面層出不窮，讓

我們的眼界大開，也看到了特別的過關方法與許多的可能 

性。 

  綜括這次的比賽讓我們體會到一個機器人的完成， 

是需要老師和隊員的齊心一致，大家經歷過各種形式的討

論，也經歷過意見不合時如何加以協調，讓我們更懂得團

體合作對於成功是多麼重要的因素。以及在瞬息萬變的情

況下，能夠快速的反應解決，讓我們學習了很多寶貴的經

驗。雖然這次的比賽花費了長達半年的時間，但是其中所

培養的態度、了解效率的運用、團體合作的實踐、良好溝

通的重要性......等，將對我們在未來的人生路途上有著 

長遠的影響。 
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  首先非常感謝教育部及TDK文教基金會所舉辦的『創

思設計與製作競賽』，以及製作單位的用心，讓我們可以

在這次比賽中得以好好發揮，並且有完善的環境來比賽，

也提供了良好的場地與媒體來方便觀賞其他隊伍的作品。

第二要感謝的是研究所學長，他們於老師出國時，指導我

們許多並且解決了我們的疑惑，讓我們在實作的過程中安

心了許多。最後感謝我們的執導老師蘇國嵐 教授的細心
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