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自動組(遙控組) : KCLL 及 KILLER 

  

                     指導老師：石佳弘 

參賽同學：李育勳,高帛樟,蔡豐丞,李宜霏 

             學校名稱及科系別:國立屏東教育大學  

           電腦與智慧型機器人學士學位學程 

 

  

一一一一、、、、機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

我們的機器人主要技術在升降系統是運用類似傳統的

爬坡系統，一端主動，另一端則被動，當主動轉動時，被

動的部分依舊停在原處，讓機構足以上升達到最高伸展，

這足以讓原本高度的機構升高至一倍高，不僅讓體積縮

小，整個中心降低，機器人也會更加穩定。 

夾爪部分，我們利用一 個軸心卻足以帶動兩邊夾爪，

一頭用齒輪帶動，另一頭以軸心固定，當軸心轉的同時，

齒輪端內縮，軸心端也跟著內縮，以放開的時候軸心端利

用彈簧原理反拉回去，足以讓我們的夾具在伸到最大的時

候是縮到最小時的三倍，這在整個夾爪系統抓取物品的大

小也就增加了，而不會將爪物侷限在一個範圍內。 

水平垂直移動的部分我們都採用鏈條和馬達去帶動的

最傳統功能。 

 

二二二二、、、、設計概念設計概念設計概念設計概念    

所有關卡主要依賴的莫過於微動開關了，微動開關給

訊號很簡單，不是 0 就是 1，所以很多需要碰觸的關卡，

我們都運用微動開關去做調整修正，循黑線的部分我們運

用利基的循跡感測器，最左邊和最右邊主要是感測經過幾

個黑線區塊，中間七科 sensor 就單純是用來感測黑線的而

已，抓取聖杯的部分，我們先讓升降機構上升到剩下公分

左右的高度，再讓夾爪機構往前伸直到微動開關觸碰到聖

杯夾取之後，升降系統再次上升到最高點，如此一來就可

以順利夾取聖杯，接著就是馬卡道路的部分，運用前端微

動開關訊號回傳 1 的值，再讓升降系統達到最高，往前進

直到微動開關再次回傳值，前輪部分上升機台再往前讓萬

象輪接觸到馬卡道路的平台後後輪上升，如此一來就可以

順利完成上馬卡道路平台的部分，接著是半屏山的部分，

我們運用抓地力穩的越野輪胎，以及 24V 扭力大的直流馬

達，利用輪速差讓原本高低不平的路面一一克服，斜張橋

的部分，就是利用速度差在最高端的時候慢慢往下走，但

是最後球還是會被碰撞力反彈出來。 

 

三三三三、、、、關卡得分特色關卡得分特色關卡得分特色關卡得分特色    

我們一開始在聖杯台採取的策略是升高機器人達到

足夠的高度，再以伸縮的機械手臂來做夾物，這部份我們

特色是伺服馬達為夾具之動力來源，以精準角度來過關。

馬卡道路我們以微動開關來感測是否到達牆面，再升降機

器人，配合萬向輪達到重心的轉移，機器人前端先升起，

後微動開關觸碰，再升起機器人後端，完成關卡。在半屏

山方面，我們選用模型車之越野輪，增加抓地力，選用直

徑 10cm 左右之輪子，在不摩擦到底盤的狀況下過關。斜張

橋的部分，上述有提到的越野輪，在上坡或下坡，都提供

足夠的摩擦力，配合我們請捷貿公司，訂製的馬達，單顆

可產生 18~24 kg 之扭力，所以我們在上坡方面沒問題，下

坡方面因為機器人之重力加速度，這樣一衝可能損壞機器

人，我們選擇減速通過這個方法來過關。最後放置聖杯，

我們還是以微動開關來做感測，來停止機器人，但我們採

取不分紅綠之方式，放置聖杯，結束比賽。    

    

四四四四、、、、三視圖重點解析三視圖重點解析三視圖重點解析三視圖重點解析    

正視圖:看到夾爪部分以及感測器，微動開關，水平     

       軌道，上升萬象輪。 

上視圖:主要看到夾爪部分，以中央固定台。 

下視圖:主要看到微動開關，萬向輪，升降馬達，升 
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       降齒條。 

    

五五五五、、、、機構設計及理念機構設計及理念機構設計及理念機構設計及理念    

主要利用像堆高機的升降系統達到上升到最高點的

目的，機構利用鋁合金製成，主要利用輕型的鋁材製作，

輪子用差速齒輪轉速比讓馬達達到高扭力的狀態，主要的

移動系統是利用傳統的古法被動被主動帶動以達到前進後

退的目的，鏈條齒輪的密合度會影響前進的速度以及是否

流暢，參型變化是利用前輪一組，後輪一組，讓前後輪可

以分開進行上升的動作。    

    

    

六六六六、、、、擷取與脫離機制擷取與脫離機制擷取與脫離機制擷取與脫離機制    

放置物品的理念主要都是透過微動開關去控制，微動

開關給訊號多寡去控制，說一動做一動的方法。    

    

七七七七、、、、適應環境機制適應環境機制適應環境機制適應環境機制    

高低跨欄部分我們是用前後升降機構來突破，前面部

分先升高，跨上高檯後往前，讓機台重心上高檯，再讓後

輪升起，前進過臺階。感測到臺階部分也是利用微動開關，

前後輪都裝有微動開關。中心部分我們在前後輪中間裝有

萬向輪，以防在上臺階時擱淺。  

 

八八八八、、、、達陣之創意設計達陣之創意設計達陣之創意設計達陣之創意設計    

比較特別的是陀螺儀，我們在夾具部分安裝陀螺儀，

讓夾具能在斜坡途中保持水平。 

    

九九九九、、、、團隊合作的說團隊合作的說團隊合作的說團隊合作的說明明明明    

這藉由這次的 TDK 競賽,我們學到很多, 得到不少經

驗，從剛開始不會拿烙鐵到最後做出電路板，了解各種零

組件的使用方式 也學到如何各有邏輯性的去設計各種機

構也讓我們體會到所謂作中學，自己的技藝也提升了不

少，收穫良多,比賽不僅僅侷限在機器人上,TDK 競賽,名次

固然重要,但是跟學習到的東西相比,名次就顯得低落多了, 

比賽不是一個人能做到所有的事 用大家的知識互補 腦力

激盪可以想出更好的方法 ，團結與其中的學習才是最大的

收穫心得這個過程真的很實在,踏實  

    

十十十十、、、、材料選用考量材料選用考量材料選用考量材料選用考量    

我們選擇重量相對輕的鋁材，也使用到各個不同種類

的鋁材，我們找了鋁門窗店的空心鋁材，也研究各種鋁門

窗不同的空心鋁，最後選定，來完成機器人    
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