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一、機器人簡介 

機器人主要採用連桿及滑軌座為主要傳動及運作，結

構上十分單純，並能達成所需作動方式，因此在操作上十

分明確及簡單，腳部連桿組合作動上可以明確的前進後退

及轉彎，及夾抓上升機構底部是可以 360 度旋轉使在任何

角度上都可以關卡，在使用一些齒輪讓馬達發揮最大功

效，在配合採用遊戲搖桿，機器人操作起來十分容易。 

 

二、設計概念 

  機器人主要分為四大部分，分別為腳部、手部、配

電、程式，比賽主要關鍵是考驗機器人的穩定、速度、

靈活性；腳部機構則是採用非輪式和非履帶式的步行

機構來去行動，在手部機構方面主需要達成搬運時東

西不搖晃，由於腳部的行動方式，震動是一定會有

的，因此必須做好避震的準備，在配電則是要以不妨

礙機械作動為原則，在控制程式上為無線控制，需要

克服操作、避免外面的干擾及雜訊問題。 

 

 

Fig.1 

 

 

三、關卡得分特色 

比賽主要分成六個關卡前面樣四關主要考驗關

卡主要考驗機器人的穩定性及速度，後面兩樣關卡則

是考驗手臂的靈活性，我們這一組主要認為速度是這

一場比賽的關鍵，所以腳部採用的是犧牲穩定性達成

增快速度的目的；手部則是想辦法採用靈敏度高的方

式及在夾爪的方面彌補腳部的不穩定。 

 

四、三視圖重點解析 

正視圖。 

 
Fig.2 

機器人有兩隻手臂，前面是起重，後面則是夾爪；起重手

臂利是用繩輪上升，最高可達到 70 公分。 
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右側視圖 

 

Fig.3 

夾爪手臂可以伸縮，一樣是利用連桿機構，可伸長 30 公

分，可以簡單的夾取聖杯，夾爪上有菜瓜布可防止聖杯掉

落。 

俯視圖 

 

Fig.4 

整個骨架略為龐大，但是結構簡單、穩固；上升的機構為

窗溝軌道，裡面有滑塊，便於使用 

 

五、機構設計及理念 

機構主要分兩部分腳及手部，手部採用兩支不同手

臂以夾聖杯和插銷為其一，以及提取重物為另一隻手臂。 

腳部機構:再模擬過很多方式後，決定採用曲柄滑塊

機構，優點是速度快速結構簡單，尤其是在枕木方面較不

會卡住，缺點則是震動幅度較大，生命球容易掉出。身形

結構採用就正方形，有利於手臂設計及安裝，也可以承受

覺重的負荷(手臂及重物)，如圖 Fig.5。 

 

Fig.5。 

     手部機構:採用連趕機構，可以迅速的上升及下件移

動，須使用較大空間，所以腳步整體結構要做得較大，使

手部有足夠空間安裝及運動。 

 

Fig.6 

另一隻手臂採用繩輪的方式來進什上升下降及伸進伸出平

台，雖然結構安裝容易，但要特別克服自鎖問題及繩輪長

度問題，在這部分須準確不然容易脫離繩輪。 

六、擷取與脫離機制 

 
Fig.7 
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如圖 Fig.7 所示夾抓就是單純得開合夾緊，夾緊聖

杯後，手部連桿抬升後，手部底盤旋轉將聖盃取出平台在

配合夾抓上的連桿將夾抓拉回，在降至適當高度。 

 

Fig.8 

七、適應環境機制 

主要是增加腳部的防震以利於機器人在夾持聖杯後

可以有效的防止生命球從聖杯掉落出來及止滑，主要是在

光滑場地上能有效率的行走及在機器人通過半屏山時，在

行走時不會滑下導致無法過關。 

這邊採用在腳底額外添加上較軟塑膠材質及底部上

貼上砂紙增加摩擦力，如圖 Fig.9 所示。 

 

Fig.9 

八、達陣之創意設計 

    一開始夾取聖杯為遙控組第一個必須要達成之目標，

再夾取完聖杯後立刻快速通過舊鐵橋，由於腳部結構的關

係，使得舊鐵橋的部分變得非常簡單，再來立刻去走半屏

山，這裡可能因為身軀較為龐大，所以需要多花費一些時

間，通關後立刻去搬運重物，由分數高的開始搬運，最後

看時間考慮繼續搬運重物或者是放置聖杯。 

 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

我們在腳部機構模仿腳踏車踏板的模式如圖 Fig.10

及圖 Fig.11，這樣設計基本上可以使馬達所作的轉動得到

最有效的運用，在配合上連軸器以保護馬達。 

 
Fig.10 

 

Fig.11 

以及重物的提升機構採用的是是電梯的方式用纜線

將重物抬起，這樣可以輕易提起重物如圖Fig.12及 Fig.13 

圖 Fig.12 滑輪是為了可以讓繩輪更穩定，藉著圖 Fig.13 

中的捲線器拉動纜繩達到上升下降的目的，如同電梯一般。 

 

 

Fig.12 
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Fig.13 

十、團隊合作的說明 

機器人主要分為四大部分，分別為腳部、手部、配電

以及程式，其中主要的機構為腳部以及手部，由於本組只

有兩個人，所以分工就變得非常簡單，其中一個人負責腳

部、搬運的關卡，另一個人則是攻克插銷以及聖杯的夾取

其重點在震動中保持生命球不會掉落，再加工方面則是由

一人主要負責加工及組裝，另一人在旁協助並負責配電及

程式部分，再細分的工作則是雙方都有互相幫助及輔助，

例如上交的報告，製作影片，報帳……等等。 
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