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一、機器人簡介 

  遙控組必須把機構簡單、穩定，控制容易易為比賽原則，

所以這次比賽動力力來來源我們決定多採用馬達。 大大小小的

零零件加工必須理理想且精精緻，好讓機器人行行走時能走的〝 穩

重且漂亮亮〞，機器人能有完成比賽的能力力，這是我們一直努

力力追求著目標。 

 

二、設計概念念 

  行行走的部分，利利用火車車運動方式的連連桿原理理，將直線活

塞塞運動轉換成圓周運動，再將圓周運動轉換成直線運動。

行行走部分決定使用 4足，因 4足行行走起來來比較穩定，比較

不不容易易倒。 

夾爪部分，是利利用簡易易的機械夾爪改裝的，原本的機

械夾爪馬達是用伺服馬達，我們改成用一般的小馬達增加

扭力力，讓夾爪緊握聖杯不不掉落落。 

 

(圖一)               (圖二) 

 

       (圖三) 

   

三、關卡得分特色 

  第一關夾取聖杯，我們在機器人平台上設計 X 、Y軸，

讓夾爪可以上下左右移動，當成功抓取聖杯離離開聖杯台

後，因機器人行行走時震動太大無法將生命求留留於聖杯內。

第二關舊鐵橋，我們在機器人四隻腳前面前端裝上半圓形

的塑膠管，是為了了再行行走舊鐵橋時讓機器人可以順利利行行走。 

第三關半屏山，我們在四隻腳底上黏上止滑滑墊，是為 

了了要增加機器人對此關卡的磨擦力力。第四關放至寶物區， 

我們在夾爪後端加裝小馬達，讓夾可以達到 360 度度旋轉， 

讓聖杯順利利放入聖杯台。 

 

四、三視圖重點解析 

 

(圖四) 

正視圖 

 

從正視圖可以看到，夾取聖杯之機構和腳上的半圓形的 

塑膠管 
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(圖五) 

右視圖 

  從右視圖可以看到，X 、Y軸的機構，在 X軸上裝設一

顆馬達，是為了了要可以讓平台左右移動，在 Y軸上裝設兩兩

顆馬達，因前面負重較大所以在後方也裝設一顆馬達，好

讓夾爪機構可以平行行上升，也比較省省力力。 

 

(圖六六) 

俯視圖 

  從俯視圖可以看到，X軸平台和推動平台的馬達與齒輪輪。 

 

五、機構設計及理理念念 

1.足部，左右腳個別使用一顆馬達作為動力力源，並加上鏈

條及齒輪輪傳動，讓帶動的效率率率及順暢度度理理想化。 

2.行行走、跨越舊鐵橋，是利利用馬達帶動普利利用偏心原理理來來

達成指定的動作。 

3.左右部分，在平台上方裝上馬達齒輪輪、平台下方固定鏈

條，利利用馬達正轉與反轉達成左右移動的動作。為了了防止

行行走時震動太大，導致齒輪輪脫齒有設計一個磁鐵吸附機構 

 

4.長高部分，在平台上固定兩兩枝木頭，先將滑滑軌上裝設鍊鍊

條，再將滑滑軌固定於木頭的側面，在木頭的另一側裝設馬

達，利利用馬達的正反轉達到上升下降降的動作。 

5. 夾取部分，在夾爪兩兩側裝設半圓形的塑膠管，塑膠管內

側貼有止滑滑墊增加磨擦力力，夾爪的開合是利利用馬達的正反

轉，正轉開、反轉合。 

  

         (圖七)                    (圖八) 

 

          (圖九)                    (圖十) 

 

                     (圖十一) 

 

         (圖十二)                 (圖十三) 
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         (圖十四)                 (圖十五) 

 

機電控制 

1.電力力部分，選用鋰電池 24V 輸入，鋰電池重量量輕、供電

時間長、自我放電性低、具有可充電循環在使用之功能、

壽命長、較無記憶效應等好處。 

2.選用繼電器，寸動控制容易易。 

  

        (圖十六六)                  (圖十七) 

機器人成品 

 

(圖十八) 

六六、擷取與脫離離機制 

機器人的行行走方法是參參考於蒸汽火車車的傳動原理理，舊

鐵橋區因為高低落落差大，前後距離離不不一樣，所以把腳的機

構製做成一體避免走在舊鐵區而卡住，聖杯部分因為高度度

及距離離的關西，使用滑滑軌搭配鏈條來來製作成夾取後拔取的

關節，然後再夾爪的前面加裝一顆馬達來來達到 360度度迴

轉，半屏山的部分因為有坡度度對於機器人的機構是一大的

困擾所以把腳製作成一體式的機構且在底部加裝防滑滑墊增

加磨擦力力。 

 

七、適應環境機制 

   因舊鐵橋高低落落差，導致機器人行行走時不不穩，所以在機

器人四隻腳前端裝設半圓形的塑膠管。因場地有油漆粉刷

過所以表面比較光滑滑，容易易導致機器人行行走半屏山時不不

穩，所以在四隻腳的腳底都都黏貼上止滑滑墊。 

 

八、達陣之創意設計 

舊鐵橋區因為高低落落差大，前後距離離不不一樣，所以把

腳的機構製做成一體在測試時腳的前端會卡在舊鐵橋區最

後在腳的前端加裝半圓形的塑膠管利利用半圓型的光滑滑面來來

避免走在舊鐵區而卡住，聖杯部分一開始製做的時候想使

用四連連桿機構直接使用垂直拔取，在測試時因為馬達損壞

率率率太高，所以使用滑滑軌搭配鏈條來來製作成夾取後拔取的關

節，然後再夾爪的前面加裝一顆馬達來來達到 360 度度迴轉，

半屏山的部分因為有坡度度對於機器人的機構是一大的困擾

所以把腳製作成一體式的機構且在底部加裝防滑滑墊增加磨

擦力力。 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例例 

夾爪的開合就像鍬形蟲一樣。 

 

              (圖十九) 
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腳傳動的方式類類似蒸汽火車車傳動方式。 

  

               (圖二十) 

 

十、團隊合作的說說說明 

在製作機器人這段時間，從無到有，每當完成每一小部分

機體，測試是否符合我們所需的動作要求，機構常常失敗

所以經過至少三次的大改造多次的小修改，機器人腳的傳

動方式是一大學問幾片的彈簧滑滑司就會影響到整體的傳動

方式，升降降滑滑軌部分一開始使用單項滑滑軌感覺不不太理理想最

後去網路路尋找到雙向的滑滑軌加上鍊鍊條來來達到我們所需要的

動作方式，機構整體部分使用鋁來來減輕重量量並把多餘的部

分洗成蜂窩狀狀 。 

十、材料料選用考量量 

在舊鐵橋區部分選用鋁門窗的鋁材來來製作腳及整體

結構，腳的普利利及傳動部分選用厚鋁材雖然材質重，然後

洗成蜂窩狀狀重量量就減輕不不少，然後滑滑軌選用薄滑滑軌並選擇

雙向滑滑軌達到我們所需要的雙向及薄輕的兩兩種功能，夾取

聖杯結構使用市售套件加已改造達到我們所需要的夾緊及

360 度度的功能，馬達部分使用渦桿雖然重量量重，但是其它

結構馬達使用小馬達這樣重量量就不不會過重。 
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