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一、機器人簡介 

一開始我們打算使用塑鋼，但是經過老師的建

議和分析之後，我們覺得不太適合，因為塑鋼雖輕

但強度和剛性等等根金屬比都略顯不足，因此我們

選定了比重低又有一定強度和易加工等特性的鋁

合金作為我們機械人主要的材料，並開始設計我們

的機械人我們整體組員先在筆記本上繪出爬行機

器人的各部位的草稿圖後，在討論出各自的優缺點，

大致整合一下再考慮相關適合使用的材料並選用

合適的馬達種類與相關位置關係，並與老師討論在

組裝上和旋轉時不會有任何的干涉和合理性選擇

使用一般的直流馬達做為傳動，因為使用伺服馬達

或步進馬達的價錢偏貴，在性能要求中也不需使用

到，再以追求簡單且實用，並且輕和快作為訴求，

製作出我們的機械人 

 

二、設計概念 

再遙控組裡的特色無非就是要以步行的方式

運動，再參考過以往的參賽隊伍後我們了解到以長

條面作為接觸地面時所使用的機械腳為最適合，所

以選用了大平面的鋁作為腳步底座的主要材料，但

這只是暫時的一個基本想法，雖然理論上可以跨越

大賽中的障礙物，但我們也在影片中發現類似的機

構實際動作卻不是引理想，於是和老師討論後決定

將大平面改成較細長的平面，並修改了腳步上下的

距離，以便使動作更為順暢 

 

此為我們比較過的上一屆比賽影片，再加以結合自

身的想法後討論出了以下的腳步機構 

 

其中的重點就在於傳動的部分，是由一顆馬達帶動

皮帶，因此牽動迴轉塊，史的角鋁作出平行為轉的

運動 

 



三、關卡得分特色 

ㄧ開始機器人從起點開始往前走，走到 X公尺

的圓柱後，需要透過機器手臂將聖杯拿起在聖杯中

還有三顆乒乓球，要保持 3顆乒乓球在行走的途中

不會掉落在圓柱區拿起聖杯時考驗的視機器人手

抓取的精準度 以及垂直拿起的穩定性在通過圓柱

區後 前往的是舊鐵橋區此區的特色是 每根橫桿

的距離不等在此考驗的是機器人的爬行能力 以及

拿取聖杯的穩定度在來是半屏山區此區要特別小

心的是路面會與地面成ㄧ定角度但是一但觸碰到

紅色區域就要退回重置區此區考驗的是機器人在

爬行時的抓地力以及機械手對於斜面的穩定性 

通過半屏山區後就到了放置聖杯的地方~考驗

的是機械手對於放下聖杯的穩定度 

 

(此為比賽開始時在搬運機械人的畫面) 

四、三視圖重點解析 

以下為我們所拍攝之三視圖，我們將對其中主

要之特色和功能作一些補充及解釋 

 

此張為我們機械人之正視圖，可以大體的看出

我們的機械人整體上並不複雜，和機械人簡介中的

簡單實用為目的所製作出來的，而途中正中央有一

個不銹鋼外殼的小馬達，正是驅動迴轉臂的用途，

接觸地面的部分可以明顯的看出有 4 支長條角鋁，

可達到一顆馬達傳動 2支腳，是兼具速度及平衡的

設計，此外也可看出我們的機械人將比較種支零件

設計得比較貼近地面(如馬達，電池等等)，因此行

走起來非常平穩 

 

這張為右視圖，其中顯眼的無非就是紅色旗子

了，而這紅旗不僅僅作為觀賞裝飾用，也不僅僅是



作為旗開得勝討喜氣用，最主要的用途是將電線收

束再一起，原因在於這張右視圖可看出我們的升降

機構有如起重機的省立機構，如不將電線整理好束

在旗桿上的話可能會危害到機構的運行，進而發生

危險等等 

 

此為我們機械人的俯視圖，其中也可看出我們

的控制盤上按鈕開關等等，左右兩邊黑色的部分是

電池，將電池的重量分散在兩邊可避免重量集中在

一側，造成機身傾斜等等，而圖中下半部為我們的

懸臂外加夾爪裝置，用來夾持物品，上半部為可伸

縮之 L型鋁條，目的在於抬生重物用 

五、機構設計及理念 

機構設計用的是火車的平行機構 她能保持機

器人在前進時的左右腳 同時動做我們的理念是用

最輕的機件以及設計達到應有的動作但是強度保

持一樣盡可能達到節省材料費 以及節能減碳的目

的除了機器人的比賽也要為了地球多進一分心去

愛護她 

 

(我們的機械人不到 17公斤，相較其他隊伍可

說是非常輕盈，避免掉許多的浪費) 

六、擷取與脫離機制 

我們使用螺桿以及滑槽讓機械手臂能夠自由

的上下移動在起重平台的部分 我們多裝設了一顆

馬達 讓她能夠左右移動操控機械手臂這樣在拿取

聖杯時 能夠精準的拿取在垂直拿取的部分 使用

的是螺桿與滑槽，她能讓機件隨時保持平行移動在

舊鐵橋區 我們使用的平行連感機構 能夠讓機體 

隨時保持在有腳觸碰到地板所以當跨過鐵橋時 也

不會有太大的震動在半屏山區 我們在機器人的腳

上裝設了泡棉 她能夠吸收震動，以及提供額外的

抓地力使機器人不會因為自身重量而滑移 

 

(圖為比賽前 1分鐘的準備) 



七、適應環境機制 

這一部分我們在學校的機工廠附近找了個空

地進行模擬測試，整體上可以適應比賽當時的地形，

而我們也將腳部機構的角鋁兩端作個往上翹的整

形，以方便更輕鬆的跨越障礙 

 

(圖中可看出腳的兩端都有往上翹的形狀) 

八、達陣之創意設計 

我們在機器人的設計上盡量使用最少的重量，

但是所有的功能都可以達到我們使用平行連感機

構做為步行的基礎使用螺桿與滑槽做為升降 抬重

物 調整機器人重心 的一個重要機構在吸震方面

使用泡棉泡棉能吸收震動 並且減少機器人腳步過

大的聲音也同時能夠給予額外的摩擦力 

 

(此圖為我們再貼機械人腳底的泡棉 橘色物) 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

我們彷照的是馬匹我們讓機器人同時有 2隻腳

在地板上同時另外 2隻腳在空中在往前進時機器人

會永遠有 2隻腳撐在地板也不會有歪斜她能夠保持

機械手臂拿取聖杯時的穩定性，其中的傳力機構為

仿火車車輪的平行機構，達到簡單傳力的目的 

十、團隊合作的說明 

我們團隊合作組要是採分工的方式，而分配的

簡單明確，三人中有一人高職視畢業於電子電機部

分，所以電路設計由他負責，其餘的兩人分別構思

機械人的上半身和下半身的機構，再由老師作整體

的整合，以達到同步的效益 

 

(此圖為各位成員的構思草圖) 
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