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自動組: MUST_O&E  派大星 

 

指導老師：吳明瑞 
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一、 機器人簡介 

   我們依本屆 TDK 創思設計及製作競賽規則及場地需求 ， 

隊員與指導老師討論後決定以”效率”來作為機器人製作的

原則。穩定、精準 這兩項也是我們考量的因素。  

  首先，我們以直流馬達驅動主動輪，另外，以感測器偵測 

來控制機器人行進之路線及方向，機器人前方則以萬向輪來 

設計，以達到靈活行進之目的。 

  再利用 V型(Victor)夾爪來夾取聖杯，並依序完成任務卡。 

機器人擁有速度、穩定並且兼具適應地能變化的能力，以克服

馬卡道路、半屏山、斜張橋等任務關卡。 

 

二、設計概念 

   在現今講求成本與效益的社會當中， 所以我們以”效

率”來做為機器人的製作原則。我們希望設計一個兼具速

度與穩定性的機器人，能夠在快速通關之餘還能保有 3顆

生命球。因此輪子驅動採萬向滾輪搭配兩輪個直流馬達驅

動主輪，萬向滾輪摩擦力較低。可以讓機器人轉彎的動作

較流暢，並且保有聖盃的穩定度。 

  根據製作理念的原則,故我們在材料上的選擇也是此，因 

此工業滑軌成了我們最佳的選擇。雖然工業滑軌有點重，但是軌

經過加工後就成了 L型的機械手臂，夾爪方面設計成 V型魚叉是為了簡化動作，並且快速的夾取聖盃聖盃。 

   

 

 

   電控方面我們打算用 Microchip 出產的 30F6015 MCU， 

透過這顆 MCU 來傳達指令至馬達驅動 IC 達成 前進、後

退、左轉、右轉等動作。 
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三、關卡得分特色 

 

  

 

 

夾取勝盃的部分利用捲線器帶動滑軌向外延

伸，v型夾爪抓起聖盃。這個方法夾取勝盃只需

要 3秒就能夠完成。 

 

 

 

關卡一 馬卡道路: 

 

 

 

 

 

這樣的裝置 10 秒內就可以完成整個上升動作。 

 

 

 

 

 

關卡三 斜張橋: 

 

 

 

 

我們將上升用的動力輪來增加摩擦力，變成四輪

驅動的車子，以利通過此關卡。 
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四、三視圖重點解析 

紅色框框: 這個部分加裝在 V型夾爪上的感測器用 

來判斷聖盃顏色，當聖杯為紅色時 sensor 值為 1， 

反之則為 0。 

 

 

棕色框框: 這個部分加裝在車頭的感測器用來判斷 

車體前方是否有障礙物，當前方撞到障礙物時 sensor 

為 1，反之則為 0。 

 

 

 

綠色框框: 機械手臂部分，由工業滑軌加工製成。 

 

。 

 

 

 

紅色框框:重製按鍵，供關卡選擇使用。 

 

 

 

 

綠色框框:車體後半部的升降裝置，由兩個滑軌透過鋼 

線將車體做升降的動作 。 

。 

 

 

 

 

 

紅色框框:雙驅動動力輪,車體升高至 30 公分後,向前推 

動的動力。 
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五、機構設計及理念

   夾取勝盃的部分利用捲線器帶動滑軌向外延伸，v型夾

爪抓起聖盃。原本打算用螺桿來當作傳動，螺桿當傳動抓取

勝盃要 30 秒，由於時間的考量我們放棄這個想法，改由現

在這個方法夾取勝盃只需要 3秒就能夠完成。 

 

  因為這個傳動方式快速因此上升的機構傳動方式也是如

此。 

 

 

 

  

 

   

   經過實驗後發現兩輪與四輪在爬坡時，動力不會相差太

大，又轉彎時兩輪相對順暢，因此機器人前方以萬向輪來

設計，以達到靈活行進之目的。萬向輪比起四輪驅動在轉

彎時較為穩定，生命球也較不會掉落。 

 

 

 

 

 

原始設計圖 

 

 

  

  這是改良過後最終的設計圖，我們將很多想法濃縮簡

化，最後設計出這個兼具速度與穩定性的機構，符合當初

的設計”效率”原則，簡單的動作希望新手也能一次就上

手。 
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六、擷取與脫離機制 

 

 

 

利用 V型(Victor)夾爪來夾取聖杯，將聖盃舉起往

機構收回。 

 

 

 

 

 

 

 

 

七、適應環境機制 

     

 

為了知道車體何時處於下坡，於是做了這個仿鐘擺的

裝置， 下坡時鐘擺傾斜，讓程式知道現在機器人需

要作出煞車的動作，直到車體與地面保持水平時，鐘

擺擺回車體，此時已經通過下坡，程式繼續做後續的

動作。 

       

 

 

 

 

 

 

 

 

  為了適應地形的變化，於是我們用活頁固定

Sensor，讓 Sensor 跟地面表持水平以免訊號誤判。 
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八、達陣之創意設計 

    

 

 

 

  當聖杯放回聖盃台時，後面升降裝置將車體向上舉，

車體呈現傾斜狀態，此時將夾爪收回，就能順利放置聖

盃。 

 

 

 

 

 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例

像魚叉一樣快、狠、準 ，快速抓取目標物。 

 

 

十、團隊合作的說明 

    程式的部分由葉健治與陸偉強兩人分工完成，主要葉健治在寫程式陸偉強協助完成，機構的創意部份是由大家協力完成

的，許東勳負責攝影以及紀錄，每個人都把自己擅長的事情做好。 

 

   這次比賽大家都盡力了，每個人都努力完成自己能力所及的事情，從比賽中學到很多東西，從無到有，匯集大家的想法 

然後想出如何實現，一個團隊有不同意見是很常見的，這時候就需要大家同心協力、相互鼓勵，中國有一句俗諺：「三個臭

皮匠，勝過一個諸葛亮。」。雖然這次沒有得名，但相信在未來的歲月當中會是個美好的回憶。 
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