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遙控組 : 阿青 GO~ 及 機器人名 

 

指導老師：陳震遠教授 

參賽同學：康致禎、許烜嘉 

屏東教育大學電腦與智慧型機器人學士學位學程 

 

  

 

一、機器人簡介(中文：楷書 11 點) 

這次的機器人機身大部分材料是使用鋁門窗的鋁材，

這種鋁材夠輕也夠穩固，並且上面有現有的孔洞方便我們

組裝。 

 

(現有孔洞使機體好組裝) 

 

另外在手臂上升及前後部份，我們運用了抽屜的滑

軌，這樣子可以讓手臂能夠依固定軌道上升並且省去了很

多麻煩，在上升部份，我們運用馬達來拉線帶動滑軌上升，

並且透過放鬆線，來讓滑軌能夠受到重力自然下降，至於

前後則使用齒輪直接帶動，而不是也用拉線的方法。 

 

(左圖為馬達拉線上升 右圖為齒輪直接帶動) 

 

 

在最重要的夾取部份，我們一開始是使用齒輪鍊條帶

動，但後來發現太重了，所以我們就去大賣場找靈感，最

後找到了烤肉用的烤肉夾，這樣子重量就減輕了很多，在

手臂在伸長上升時，夾具的重量不會給予機身機構太大的

負擔，導致出錯或者重心不穩，夾具的夾放動作中，夾緊

是用拉線的，而放鬆則是使用烤肉夾原本的彈性，會自動

彈回，這樣簡單的機構，讓我們省去很多設計上的麻煩和

重量。 

 

(左圖為最初的夾子 右圖為改良後的) 

 

二、設計概念(中文：楷書，字型 11 點) 

在機器人材料選擇設計上，我們選擇以以鋁門窗的鋁

材來使用，以鋁門窗上現有的孔洞來做組合為基礎的框

架，減去了我們在鋁材鑽孔以及接合上的困難與時間，並

且基礎框架上的穩固度，都跟鋁門窗一樣堅固可靠，讓我

們可以安心的在上面加上我們所需要的機構，不用擔心會

加上機構後，會使得原本的框架變形或者整個機構不穩固。 
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三、關卡得分特色 

在一開始的夾取聖杯中，我們在行走到聖杯台前並不

會剛好的停在正前面，所以我們在夾具上就選擇加了能夠

自由前後上下伸縮的機構，如此一來，即使機器人不是剛

好的停在前面，或許還有一點距離或者偏左偏右，都能夠

靠這些機構來順利的夾取到聖杯，完成任務。 

 
(左圖為上升機構  右圖為前後機構) 

 

在接下來的舊鐵橋中，有著五公分高的橫木來阻擋，

因此我們在行走的時候，在腳離地面就必須要能夠抬起五

公分高，這樣才能夠順利得跨過舊鐵橋，所以在製作帶動

腳的機構時，必須要考慮到能夠跨起五公分高，這點在製

作的時候就有特別注意，除此之外，如果機器人跨起來過

高或者兩邊不平均就很容易導致不平衡，這對機器人行走

來說是非常不好的，所以我們就都盡量避免了。 

 

(紅圈處鋁條長度跟機器人腳抬起來的高度密切相關) 

 

四、三視圖重點解析 

由正視圖的部分可以清楚看到我們上升的機構，主要

是用拉線的方式搭配滑軌，讓拉線的過程可以不用花很大

的力氣，此外滑軌還可以讓機構以固定的軌跡上升。此外

我們前後部分有多一個輔助腳，主要是當真正的腳在行走

的過程中，能夠讓機身依然穩定的接觸地面，當腳踩下去

時輔助腳則會離地，進而達到交互著地的效果，我們將輔

住腳的地方以軟墊包覆，除了可以增加摩擦力也能夠避免

鋁材破壞場地。 

  右側視圖的部分則可以看到我們腳的外側機構，我們

主要是利用裡面齒輪讓兩個軸能夠同時轉動，將原本圓形

的移動軌跡轉化成向前或向後踩的力量 

  

     (正視圖)          (右側視圖) 

  俯視圖的部分就可以看到許多機構，最先看到的應該

是滑軌的部分，這個滑軌我們是用來前後伸縮時使用，主

要是用車窗馬達上的齒輪去卡住滑軌，當齒輪轉動時便能

控制滑軌前後移動，接著可以看到左邊的部分，這顆車窗

馬達主要是用來拉線，讓整個夾爪的機構能夠上升下降。

此外也可以明顯看到機器人上的孔洞，不只組裝時方便還

能減重，在圖片右半部分則可以看到我們夾爪是利用常見

的烤肉夾，下方搭配一顆馬達轉動拉線，進而將烤肉夾夾

緊，便能夾取聖盃，圖片中間可以看到我們在兩隻腳中間

加了兩根水管、鋁材、木材，這個部分是為了解決我們齒

輪很容易發生跳齒的情形，所以我們在中間塞東西，讓兩

顆馬達是向外推，這樣就能使齒輪跟鏈條更緊，在我們還

沒加上這個部分時，很常發生兩顆馬達向內，而走到一半

就發生跳齒不能繼續前進的情形，當這個部分做好時行走

就順利了不少。 

 
(俯視圖) 
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五、機構設計及理念 

我們移動部分的機構設計靈感主要是來自於生活中

常見的腳踏車，先以類似腳踏車踏板的地方做我們的腳，

在將踏板的部分改為腳，接著我們在利用車窗馬達帶動整

個軸的部分，在透過腳踏車的踏板部分，讓馬達的轉動轉

變為踏步，進而讓機器人能夠往前或者往後。 

 

（左圖為先用樂高模擬腳 右圖為實際做出來的） 

 

至於我們身形變化的部分，上面有稍微提到一點，我

們考量到機器人不可能很精確的走到聖杯台前，又剛好夾

子一往前就到聖杯的位置，因此我們需要上下或是前後移

動的機構，首先上下的部分，我們是透過馬達拉線的方式

讓機構上升，此外我們還加了一個滑軌讓上升變得更容

易，軌跡也更容易掌握，下降時只需要將線放鬆，藉由重

力讓機構自己下就即可，前後的部分我們則是直接利用馬

達外加齒輪，讓齒輪直接去帶動滑軌。 

 

六、擷取與脫離機制 

輕重物的部分，我們原本希望透過在夾具的部分在多

一顆馬達，讓夾具不只能水平，還能夠向下夾取重物，不

過我們討論後認為若能減少裝置，讓機器人穩定的拿聖盃

且不讓乒乓球掉落的分數會比夾取重物還高，因此我們一

開始的目標就是穩定拿著聖盃及生命球走完在去追加其他

取插銷或重物的部分，但這次比賽中我們並沒有裝上去，

我們原本的想法是將烤肉夾轉向，再利用現有的機構便能

將插銷置入，不過我們為求穩定性便沒有把這個部分加上

去。 

七、適應環境機制 

在舊鐵橋有高低差的部分，我們是利用腳上升多少的

部分去設計，我們利用腳上升超過五公分的方法，去跨過

舊鐵橋凸起的部分，而在爬斜坡的部分我們在腳的部分特

別加上輪胎皮，希望能利用輪胎皮的摩擦力讓我們順利爬

上去而不會打滑，此外輔助腳的部分也有加裝防滑墊。 

八、達陣之創意設計 

在一開始的大型夾具會因為太重而讓整個上升後的

機構非常不穩定，因此我們開始思考如何將夾具輕量化，

這樣就能夠不造成額外重量並穩定的拿取聖盃，最後我們

決定以烤肉夾來當我們的夾具，我們擔心烤肉夾會夾不緊

聖盃，就算夾緊也容易鬆脫，因此我們特地找了防滑墊繞

在前端，這樣不只能夾緊，也能增加摩擦力，而且防滑墊

又有一點點的避震效果，因此我們在夾具部分考量的部分

還蠻多的，我想以烤肉夾當夾具這應該是屬於蠻創新的一

種挑戰。 

 

  （防滑墊圍繞著烤肉夾來增加摩擦力） 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

我們當初在想機器人行走方法時，是以腳踏車的曲柄

為主要的想法，接著在把腳踏板的地方改為向下延伸的

腳，透過這樣的方式做出我們腳的部分，一開始是以腳踏

車為想法，最後實作時我們發現如果一邊只有一個點跟整

個機器人的結構相接，那麼在走的時候機構主體就會前後

搖晃，因此我們將一個點改為兩個點，讓機構主體能夠改

善搖晃的問題，也從原本腳踏車曲柄的部分去做想法的延

伸，進而將前後兩腳連結在一起。 

  

(透過兩個點來支撐，來使腳能夠穩定平直的移動) 
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十、團隊合作的說明 

在當初決定參加這個比賽時，我們便知道暑假會留在

學校做，當然這個過程也有很多人質疑為什麼我們不去打

工，反而要花錢去參加這種比賽，又不一定會得獎之類的

話，我們當初就是抱持著想學的心態來參加，其實做機器

人真的不容易，很多細節要想，也許別人看我們做會說，

三個月才做一隻腳？會不會太慢之類的，但是這個過程從

討論行走方式、買鋁材、確定尺寸、訂做齒輪、這些部分

都是非常瑣碎的，尤其我們又第一次參加，很多材料也不

曉得從哪邊買，暑假光是屏東市我們就快繞十幾圈，像是

齒輪店我們也找了三四家，就是希望能夠找到便宜一點

的，這樣在製作的成本才不會太高，製作過程中我們也曾

遇到很多難題，有時候就要討論個兩三天才會想出我們都

認為最好的解決方法，一直到機器人第一次踩出一步那時

候的感動是無法言喻的，最後我們加上太多東西，導致馬

達負載過大而不能走，最後我們訪視完，果斷的整隻拆掉

重做，這個過程中我們當然也想過要放棄，不過我們還是

慢慢的熬過來了，第一次有機會跟一個夥伴去實踐我們的

想法，也許我們做出來的機器人並不是最優秀、不怎麼起

眼也沒有好成績，不過這都是我們心血的結晶，參加一次

比賽能學習到的知識很多，一直到比賽當天大家也是互相

交流，互相觀摩學習，這個比賽真的很值得投入。  

 

 

十一、材料選用考量 

在材料選擇的部分，我們選用鋁門窗的鋁材，這種鋁

材比起其他的鋁材更方便，因為他本身就有一些孔洞方便

組裝，這個部分除了組裝方便，也減少了不少重量，最主

要的是不太容易變形，但是真的需要特殊形狀時透過鐵鎚

可以讓她適當的變形，因此在一些特殊機構需要比較奇怪

的形狀時也適用，我們整個機器人的主體幾乎都是以此種

鋁材做為架構做出來的，此外在垂直相接的部分也有 L型

的黑色塑膠，是原本鋁門窗就會用到的東西，相當方便，

因此這種材料是我們看過之後就馬上決定做為機器人主體

架構的材料。 

 


