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遙控組 : 衝吧我們 及 衝鋒者 

 

指導老師：林熊徵 

參賽同學：王昱華 陳柏榆 程啟恩 

國立勤益科技大學電子工程系 

 

 

一、機器人簡介 

為因應比賽之關卡，我們的設計方式以堆高機的堆高

方式，以及火車的運轉方式，來作為我們的設計概念，機

器人架構大多採用鋁合金來組裝，以避免超過 25KG 的重量

限制。 

 

二、設計概念 

機器人的設計以堆高機及火車運轉方式為設計的主要

概念，由於機器人必頇用腳步來行走，所以我們設計了 4

隻腳來交替行走，以避免機器人不穩，並且我們參考了以

前的學長姐所設計的機構，來設計可以上升下降的機構，

用來搬運重物，就像堆高機一般。 

根據以上構想來設計機構圖，以逐步呈現機器人構造

設計中的種種創意，繪圖完成如圖 1所示。 

圖 1.機構等視圖 

 

三、關卡得分特色 

主體架構由鋁合金組合而成，外觀設計方正，有利於

美觀整潔。 

行走機構由馬達帶動鍊條，鍊條帶動腳部，腳的前端

彎起 45度，以避免行走舊鐵橋區時卡住，如圖 2所示。 

 

 

  圖 2.內部結構右視圖 

  外部結構可以利用齒輪及齒條結合，再用馬達來帶

動，從而達到上升下降之效果，手臂以及搬放重物之平台，

皆裝在外部結構，使物品之搬放及拿取的高度，可以自由

調整，如圖 3所示。 

 

  圖 3.機構部分放大圖 

  手臂部分採用三軸設計，使手臂可以抬起 90度，用來

調整夾爪與物品的距離，夾爪可旋轉 90度，用來應對插銷

區之插銷的取放調整，且夾爪可以左右偏擺微調，用來調

整機構與放置物品地點的距離。 
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四、三視圖重點解析 

 

圖 4.正視圖 

 

圖 5.右側視圖 

 

圖 6.俯視圖 

由三視圖可看到機器人外觀基本為對稱的狀態，這樣

機器人的重心也會在中間，但是由圖 5.可看見上升下降的

軌道並非對稱的，這是為了避免搬取重物的時候，產生重

心往前移，而導致機器人倒下。 

 

五、機構設計及理念 

機器人分為內框及外框，由齒輪及齒條結合在一起，

齒條裝在內框上，使外框可以利用齒輪與齒條的結合，來

做出上升下降的功能，而腳則裝在內框上，使整體機構憶

起移動，且不影響上升下降之功能。 

腳部由一個主動軸，及兩個被動軸來帶動，並起由三

組齒輪及鍊條來傳動，一組是馬達與主動軸的結合，另外

兩組則是主動軸與被動軸 1、被動軸 2的結合，如圖 7。

 

圖 7.內部傳動的放大結構 

腳部由兩塊方形連接，使其轉動的時候可以像火車的

連桿來帶動火車一般，兩塊方形由滾珠軸承，以及長約五

公分、直徑為 1公分的鐵桿連接起來，使其腳部可以一直

保持垂直的狀態，而不會讓腳轉動，也可以有效地保持平
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衡。 

 

圖 8.內部結構部分放大圖 

 

六、擷取與脫離機制 

第一大關卡為過拱門後夾取聖杯， 由於聖杯底下有

一個座來固定，所以拿取聖杯的時候必頇夾住後往上提

取，才不會卡住，為了應對該項目，我們設計的上升下降

機構，就成了有效的應對機構，由夾爪夾住聖杯後，外框

在上升一些高度，這樣聖杯就會離開底部的固定座，機器

人再向後退，就可以順利的進行下一關卡。 

第二大關卡是通過半屏山及舊鐵橋區，再到寶物放置

區放置寶物及聖杯，由於放置寶物的地方是一個舖有海綿

的凹槽，為了使聖杯準確地放進寶物放置區，我們需要有

效的利上升下降的機構，才不會使的聖杯與放置區的高度

超太多，而掉出放置區。 

第三大關卡為放置插銷，由於插銷一開始是垂直放

置，所以夾取之後，必頇轉為水平的狀態，才能順利地將

插銷放入應對的位置，所以我們設計了三軸夾爪，使其能

夠將插銷轉為我們所需要的狀態，並且可以適當的調整位

子，以利於放置插銷。 

第四大關卡是搬放重物，重物分為三個重量，必頇由

裝在外框上的 L型板子來搬放，並利用上升下降，將重物

搬放置放置區。 

 

七、適應環境機制 

第一大關卡為過拱門後夾取聖杯，由於拱門的高度為

130公分，所以機器人伸展開後的最高高度不能超過拱門

的高度，我們將機器人的高度限制在 120公分，因為這個

高部已經足夠我們搬放重物以及夾取，若是設置太高，將

會導致不實用，且會增加額外的重量。 

第二大關卡是通過半屏山及舊鐵橋區，再到寶物放置

區放置寶物及聖杯，半屏山是有一定斜度的斜坡，為了避

免機器人滑下來，我們在機器人的腳底加裝止滑墊來增加

摩擦係數，使機器人不會因為坡度過除而往下滑落。舊鐵

橋區是由間距不等的軌道組成，為了避免機器人的腳卡

住，我們將機器人的腳設計為前端凹起 45度，使機器人的

腳不會因為平面而卡住。 

第三大關卡為放置插銷，由於夾取插銷的位子與放置

插銷的位子高度不同，所以夾取插銷後還必頇移動到適合

的高度，所以我們才將夾爪設置在外框的部分，使其可以

自由地調整高度。 

第四大關卡是搬放重物，物品的位置也與要搬放到的

地點高度不同，所以我們也將搬放種物的 L板裝在外框

上，使其能夠順利地將重物放置在有一定高度的放置區。 

 

八、達陣之創意設計 

為順利通過各個關卡，我們設計了可以調整外框高度

機構，在行走的時候，可以將外框降到最低，將重心壓在

底部，使得機器人能夠走的沉穩，而不會搖晃，以及三軸

的手臂設計，使機器人可以自由地夾取物品，不管是直立，

亦或是放平，都可以隨心所欲地調整，而腳部特別的是前

端有彎起 45度，使得行走的時候不用擔心卡住或是撞到東

西，當然我們也在底部加裝了止滑墊以及海綿，使得機器

人的腳部不會刮傷場地，也增加機器人的防震功能，以免

機器人損毀。 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

我們是以堆高機及火車為概念去設計，機器人的外觀

看起來就像堆高機，只是一般的堆高機是用輪子來移動，

而我們則是要用行走的方式，行走的方式是參考火車的傳

動方式來作為設計概念，火車是由連桿來帶動輪子，而我

們是將輪子轉換為腳部，使四支腳可以交互行走，一開始

的設計其實是以兩隻腳為設計概念，可是這樣會使的機器

人走起來不夠穩，所以我們將兩隻腳改為四隻腳，使機器

人不會東倒西歪。 

 

十、團隊合作的說明 

為了有效的利用個人的專長，我們將工作分為三個等
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分，由王昱華設計主要機構，並將機構圖繪出，以及各個

機構的連結方式，並且設計上升下降，以及腳部運動的電

路圖；由陳柏榆負責訂購材料，以及機構的組裝，和遙控

器的組裝；由承啟恩負責手臂的設計，及手臂的遙控設計，

並且組裝，每個人負責不同的部分，再合力將機器人組裝

起來，這次的比賽帶給我們一個很好的經驗，也發現了自

己的不足之處，找到自己還需要再加強的地方，這有利於

我們以後再參與這樣的比賽。 
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