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機器人簡介 

減速直流馬達做主要動力，配合用水管做關節，以兩

足人型為基礎，目標是兩足模仿人的行動，打擊羽球部分

是用風力砲的原理來做打擊的動作，主要風力由無刷馬達

提供,對容器加壓，再以氣閥在打擊點，以空氣壓力作為動

力,使羽球飛遠‧ 

 

 

 

 

 

 

 

圖 1-1 

機器人結構大部分解模擬圖(未加裝手臂及風力砲管) 

 

 

設計概念 

模仿人類行走形式的兩足機器人[1]，又不想與一般大

眾採用伺服馬達做主要結構，也不想製作複雜又高耗費的

系統[2]，以簡單低成本又不失創意為方向去完成‧ 

 

 

 

 

 

 

 

圖 2-1 模擬人類行走圖 

 

機構設計 

12V 減速直流馬達做主要動力，組裝水管做關節，水

管鏤空限制關節活動範圍‧因為模擬人體關節[3]，人體關

節無法 360 度轉，所以活動範圍需要受到限制‧ 

 

 

 

 

 

 

圖 3-1 減速直流馬達 12V 

 

 

 

 

 

 

 

圖 3-2&3-3 限制關節活動範圍結構 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 3-4 達與水管組合後的關節成品 
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機構設計 

腰部設置重心偏移[4]結構，一顆 7.7V 減速馬達完

成左右偏重動作 

 

 

 

 

圖 4-1 站立或蹲下時，重心保持平衡模擬圖 

 

 

 

 

 

圖 4-2 左轉或左腳踏地時，重心偏左模擬圖(後方視角) 

 

 

 

 

 

圖 4-3 右轉或右轉踏地時，重心偏右模擬圖(後方視角) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 4-4 腰部重心偏移馬達實際照片 

 

 

 

 

 

 

 

機構設計 

全手臂包含爪子全由鋁條構成，加上四顆 4.8V 伺服

馬達，用以控制手臂上下、左右、角度調整，及爪子的抓

跟放‧ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 5-1 手臂含爪模擬圖 

1.手臂模擬圖中，左邊第一顆藍色馬達，控制手臂左右轉

動‧ 

2.手臂模擬圖中，右邊上方藍色馬達，控制手臂上下轉動‧ 

3.手臂模擬圖中，右邊下方藍色馬達，控制手臂角度，當

上下、左右控制馬達，無法達到理想抓取物體位置時，微

調角度，增加手臂靈活性‧ 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 5-2 前爪模擬圖 

前爪模擬圖中，黃色馬達以正反轉控制爪子抓或放，白色

為拉線，在馬達轉動時，拉線藉由綠色滾輪輔助，拉動爪

子，達到控制爪子抓放目的‧ 
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機構設計 

無刷馬達配上四葉風扇，砲管用小三角錐去切割，能

放置在機器人上身，又不影響機器人行走為最佳大小‧ 

由於是風力砲，當要發射物體(如羽球)，風扇先打進

空氣至砲管內，氣閥會逐漸被推出，砲管充滿空氣時，氣

閥用力擠進砲管幾壓空氣，達到發射物體作用‧ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 6-1 砲管氣閥進氣模擬圖 

圖 6-1 左為砲管內無空氣，氣閥仍在砲管內‧圖 6-1

右為風扇將空氣打進炮管，氣閥外推情形‧ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 6-2 風力砲整體模擬圖 

圖 6-2 左綠色十字為四葉風扇示意，灰色橫線固定風扇

用‧圖 6-2 右為砲管前視圖 

 

 

 

 

 

機電控制 

用 RS-6 跟 89S52[5]為主電路，分別用 4V，6V，12V 來

驅動，用 RS-6 做電壓的切換和正負反轉，通過 89S52[5]

的訊號來對 RS-6 的控制‧ 

 

 

 

 

 

 

圖 7-1 程式流程圖 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 7-2 實際接線圖 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 7-3 電源與控制電路完整接線圖 
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機器人成品 

腿部各關節與腰部重心偏移組裝 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

參賽感言 

 

感謝詞 

 

 

圖 8-1 機器人成品站立圖(未裝手臂、砲管) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 8-2 機器人完整組裝模擬圖 
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