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機器人簡介 

機器人藏警轆號最為引以為傲之處為超高的延伸機

構，為了能夠符合比賽的設計需求，特地將原本的四層延

伸機構增加至六層，而帶動延伸機構的馬達則是採用汽車

電動窗馬達並且具有 24V 的超大馬力，再加上裝設在延伸

機構上的四軌道型組合滑軌，充分展現出在上伸下降時的

速度性與穩定性，其中當延伸機構伸至全高時在堆疊的層

數可以達到三組小，中，大的方塊組，除了延伸機構之外

用以抓取方塊的夾爪也是得意之作，採用與夾娃娃機的夾

爪之基礎原型並且加以改造，以連桿機構的設計理念當主

爪帶動副爪、副爪用以夾抓的方式來達成目標放置，而副

爪經過巧妙的改良設計，增加其挾持的穩定度，傳動方面

為兩顆傳動輪與兩顆自由輪，傳動輪在前、自由輪在後，

在 12V 的馬達帶動之下兩顆自由輪使其機器的活動更顯現

出機動性與傳動性，至於的機器手臂部分與別人不同的機

械手臂功用完全只有支撐夾爪，但是裝設於延伸機構的最

前端故也具有往前伸出的作用。 

 

設計概念 

藏警轆號設計的概念可分為五大類：夾爪的穩定

性、延伸機構的伸長量、底盤的平衡度、操控的簡易性、

機械手臂的輕巧型。 

夾爪採用的兩爪式的連桿機構，以及加裝副爪並且增加副

爪與方塊的接觸面積此為 -穩定性。 

延伸機構的層數可以決定機器伸長的高度此為 -伸長量。 

底盤的整體配重決定機器在行進間時是否左右或前後搖晃

並且去除掉的不必要的重量此為 -平衡度。 

操控機電方面的設計完全應用與符合機器的需求沒有過多

的控制系統，也沒有複雜的按鈕開關此為 -簡易性。 

機械手臂為簡單的一塊木板利用延伸機構的厚度使其手臂

可以往前推進。此為 –輕巧型 

 

機構設計 

一開始我們所想要使用的機構與完成以後的機構是完

全不同的，我們曾經嘗試了四到五種的機構設計才決定了

最終型的結構，由於最終型的結構在重量與高度方面優於

其他的機構設計，且不只擁有高度方面的優勢在機台的平

衡控制也是非常的穩定的。因此，在設計高度這一方面的

機構是我們投注很大的心血才完成的，以簡單、方便維修、

輕巧及功能性強為前提所設計的機構才是真正好的機構 

夾爪 

與夾娃娃機裡面的爪相似的機構，並且將三爪式的設

計改為兩爪式的設計目的是，當爪設計為三爪式時其張度

受方塊的大小之因素所控制，且以夾大方塊為例：大方塊

的體積為二十五立方公分，此時爪的最尖端勢必要大於此

數值才具有夾持作用，在加上三爪設計整體的爪體積會過

於龐大造成負擔因此，兩爪式才是適當的選擇。除此之外，

我們將主爪的最前端在裝設一組副爪，由於只單靠主爪其

夾持能力過差(原因在於爪與方塊的接觸面積)因此副爪的

目的在於增加爪的分快的接觸面積。 

 

 

 

 

 

 

 

圖一：夾爪的整體照片 
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延伸臂 

延伸臂的設計對我們來說是落差最大的，一開始的設

計也是與延伸機構相同，採用連動的設計因此，在長度方

面是可以伸長至一米左右(圖二)，不過卻引發出設計上的

另外一個問題：力矩(moment)。當一塊木版的重量為六百

公克在最前端的那快木板有加裝夾爪，爪的重量為兩千公

克經過簡單的計算：2000×100＝2000000(g-cm)＝20(kg-m) 

在設計上來說除非必要性要不然這種的設計在作動的過程

是非常危險的，因此將具有伸長作用的延伸臂改為無伸長

作用的單一臂(圖三) 

 

圖二：延伸臂伸至全長圖 

 

圖三：改良過後的單一臂之上視圖 

延伸機構 

我們的延伸機構利用鋼索拉動，再加上滑軌作動以第

一層作為基礎，將鋼索的一端固定在第二層滑軌的底部，

另一端利用馬達拉動兩層為一組連動式設計，如此反覆固

定依照需求設定層數(如圖四)，由於此為連動式設計因此

在設計上曾經嘗試過各種不同設計，一開始利用木板較薄

一面作為支撐滑軌的地方結果卻支撐力不夠，而後便改用

在寬的那一面作為支撐滑軌之處前種設計的缺點便改正過

來，不過裡面滑軌的搭配卻是最為重要的，一開始利用老

師提供給我們的鋁擠型滑軌作搭配，卻因為裝設完畢以後

卻產生延伸機構的不穩定，第二次修改也是因為同樣問題

再次修改，最後採用一支鋁擠型滑軌搭配一之繼電器座用

的鋁軌(稱為春日型鋁軌)，然後木板的一面固定兩支鋁擠

型，相對的另一用也使用春日型固定(如圖五)如此以來大

幅降低延伸機不穩定的情形 

 

 

 

 

 

 

圖四：延伸機構帶動的原理   

 

圖五：延伸機構的滑軌搭配圖 

底盤 

底盤的設計我們採用簡易型的設計，捨棄掉攜帶的功

能採取穩扎穩打的攻擊方式，所以我們的底盤造型非常簡

單造型為凸字型(圖六)，而凸字的造型裡面，面積較窄與

較寬的接合處部分由於考慮到應力集中的問題，因此，把

直角部分削為原型，同時也營造出圓滑效果的觀感。另外，

我們把底盤的前半部作為放置延伸機構的位置，後半部作

為放置電池的電池盒(圖七)。 
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圖六：以 AUTOCAD 繪製的底盤尺寸圖 

 

圖七：精心設計的電池盒 

輪胎 

輪胎的部分我們本來想要只要用馬達附帶的輪胎就行

了，不過卻發現原來的輪胎的抓地力不夠，因此自行製作

輪胎我們利用兩塊木板結合起來用車床車出我們需要的大

小，然後在兩塊木板的接合處再利用車床車溝槽，之後使

用矽利康塗抹在木輪胎的溝槽與圓弧表面，最後將原本輪

胎上面配合馬達的凹槽齒輪(圖八)擷取下在固定在木輪胎

的平面變大功告成(圖九)，而在當中也曾經嘗試其他做法

的輪胎但是以此輪胎之抓地力最佳。 

 

圖九：從原廠的輪胎所擷取下來的凹槽齒輪 

 

圖九：以製作完成的木輪胎 

 

動態機構模擬 

    我們的設計是屬於階段性的，也就說每當完成一部分

的結構或者結構的模型設計已經完成了，我們都會接上馬

達而後進行測試，當此結構產生缺失時便馬上進行討論、

修改、製作然後在馬上進行測試。其中，進行過最多測試

的結構是延伸機構，由於我們是主攻高度型機器人所以在

這一方面進行過很多種結構上的設計，一開始我們的延伸

機構還有加裝延伸臂的時候第一層的木板產生變形(圖十) 
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圖十：產生變形的機構 

當然這一類的結構在設計上來說是不合格的所以之後

針對這一部分進行修改也製作出不少樣式的結構設計，最

糟糕的一次是在進行迴轉測試的時候，由於迴轉力再加上

伸出去的臂所影響，延伸機構竟然應聲而斷。 

之後我們對於所設計的結構在進行測試的時候便以較保守

的型態去測試，為確保機器人的設計能滿足的各種需求，

了解其機構原理並分析運動方式，及建立虛擬機器人的設

計的流程。針對所需做的相關的避障動作進行動態模擬，

雖然在製作過程有考慮到對方可能會阻礙的狀況發生，不

過當我們的機器人完成的時候卻排除此種可能，原因在於

我們可以伸長的高度幾乎無法阻擋到，最後我們完成機器

後便開始進行測試也就是測試機動性、夾持性、動作完成

之時間……等等比賽過程中所要求的動作下列有兩張圖為

我們測試時的照片。 

 

 

     

 

 

 

 

 

 

機電控制 

機電控制這一部分，我們是根據機器的需求進行配置

的，一個機構一個開關由夾爪算起：夾爪、延伸機構、左

輪、右輪，加起來總共四項開關(圖十一)，也由於我們的

控制系統稀少在練習的時候，反而更加容易上手在加上過

於繁雜的控制系統對機器對操控者來說都不是一件好事，

因此我們便擷取出對比賽時有力之機構其餘不必要的控制

開關都刪除掉。圖十二為整體機構的線路配置實圖 

 

圖十一：單純的四項控制系統 

 

圖十二：線路實際圖 

 

機器人成品 

製作完成以後我們便在機器上面噴上色彩主題是長頸

鹿，其中也是為了要與模型機做一個區隔避免未噴漆的機

器上場時會讓人誤以為是來不及完成才用模型去比 

 

參賽感言 

製作了半年多的機器人過程裡面的辛苦其實不如想像

中的累，在製作的過程中我們經由討論對話裡了解彼此的

想法，過程中的衝突雖有解決但是最重要的大概也是彼此
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的諒解，像是當我們製作延伸機構的時候，因為在鎖滑軌

的時候每個人認為這種方法應該會比較好，但是卻有人不

認同甚至於一意孤行，雖然說提供的方法不一定是最好的

但是試一試又何妨呢！但是，最重要的還是要「溝通」，在

製作的過程裡並不辛苦，那些事情就像是打學校作業報告

或者出去外面打工般的情形，只要認真去做成績一定會出

來，而人際關係的溝通卻是這次對我們而言是最大的收穫

吧！ 
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