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自動組: 猴塞雷隊 SAZU 

 

指導老師：程安邦老師 

參賽同學：詹耀宗、蔣正豪、陳有忠、鄭宇智 

國立宜蘭大學 生物機電工程學系 

 

機器人簡介 

本屆自動組的競賽子題為『神木探寶』，以新竹

縣尖石鄉內著名的鎮西堡神木為背景。根據這個主

題，本隊成員開始熱烈討論機器人未來的設計方向

與造型。經過一番資料搜尋與意見交換，最後決定

以「台灣獼猴」(圖1)作為機器人之目標造型。這個

靈感來自於尖石鄉內有司馬庫斯、鎮西堡神木及大

霸尖山等雪霸風景線，同時蘊含完整豐富的動植物

及人文資源，日益稀少的稀有動物及珍貴的野生動

物，如台灣黑熊、帝雉、台灣山椒魚、台灣獼猴、

台灣山豬等。在這眾多的野生動物當中，素有台灣

森林〝土著〞之稱的台灣獼猴是最具代表性，也有

人叫牠台灣的孫悟空，其生性活潑不怕羞、聰明機

靈愛搗蛋，且彼此間互相理毛感情好。在這次的競

賽中，我們將化身為活潑調皮的台灣獼猴，在山林

中探險，秉持著不拋棄、不放棄的態度以及團隊合

作的精神，突破重重關卡，完成任務－探寶。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

設計概念 

 

機器人在離開出發區後，紅通通的屁股一翹，

頑皮的小猴子一開始使出[頑猴探尾](圖2-a)勾取 

 

吉祥物，接著轉個身子迅速以[靈猴越溪](圖2-b)的

方式通過獨木橋，到達伸展置物台，[俏猴擺尾](圖

2-c)利用我們的尾巴將吉祥物放上，再以[巧猴繞

林](圖2-d)繞行神木群，最後直奔探寶區，分別施

展 [石猴偷桃]、 [神猴獻果](圖2-e)。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
圖 2機器人完成圖 

圖 1本隊的構思圖騰：台灣獼猴 

c.翹猴擺尾 d.巧猴繞林 

a.頑猴探尾 b.靈猴越溪 

e.石猴偷桃、神猴獻果 
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機構設計 

本隊的機構設計策略是根據自動組的子題-神木探寶，

其關卡設計非常有趣。從明新科大出發後，途經竹東(取吉

祥物)再往內灣(獨木橋)，進入山區前須至秀巒檢查哨(伸

展置物)辦理入山手續，抵達鎮西堡後進入(神木群)開始

(探寶)活動。每個關卡都有其特殊意義，令人印象深刻，

至於我們的機構設計是以關卡之功能要求為主，再加上台

灣獼猴之動作構想作為其設計理念，進而達到仿生的效果。

機構包括「取吉祥物」、「伸展置物」與「神木探寶」三大

項功能，茲分別說明如下： 

 

1、 『行走部』：如圖 3 所示，機器人行走部方面，採用後

輪驅動，左右兩輪分別各以直流馬達傳動，並控制其

正反轉以達到方向控制，如前進、後退（視為 Y 方向

的直線運動）、轉彎（視為 Z 方向的旋轉運動）…等

動作，整體結構方面，由於必須承受其他各機構的重

量以及整體穩定度的考量，前輪以兩顆全向輪輔助行

走，增加轉彎與直走的穩定性。由於兩輪外側須裝置

光編碼器來做行走方向控制，且在第五關卡時，機器

人需跨越在入口平台上方，故我們將底盤尺寸定為

50×64（cm）（長 ×寬）。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2、 『取吉祥物之機構』:由於關卡設計中<第一關>取吉祥

物的平台高度(50cm)與<第三關>伸展置物的平台高度

(120cm)有所落差，取放吉祥物必須採用能控制不同行 

 

程的致動器，我們選用最大行程約 1m 的電動伸縮桿

來解決高度不同的問題。首先將電動伸縮桿傾斜一角

度擺放至機器人後方如(圖 4)，已知電動伸縮桿初始點

離吉祥物距離 15cm，伸長高度為 31cm，電動伸縮桿

伸長 33cm，因此我們可以得到一三角形如(圖 11)，由

三角型可以計算出伸縮桿擺放之傾斜角度。(圖 12)為

機構分解動作說明。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3、 『伸展置物之機構』：與第一關卡-取吉祥物使用的機

構為同一個，當機器人到達伸展置物台(圖 5-a)，將電

動伸縮桿繼續伸長至最大行程以放至吉祥物(圖 5-b)，

接著電動伸縮桿縮回至最小行程，離開置物台(圖

5-c)。 

 

 

圖 3機器人行走部構造設計 

圖 4取吉祥物機構物件圖 
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圖 4-a 電動伸縮桿伸長 

33cm 

圖 4-b 三角形 
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4、 『探寶之機構』此關卡需在入口平台取到己方寶物後，

再將寶物放於私有寶物台或公共寶物台上，因此我們

設計二個機構，分別為(一)抓取寶物、(二)判別寶物及

放置寶物機構。我們利用鋁軌與鋁擠型製作一支ㄇ字

形的手臂(圖 6-a)，在其上方分別裝三支感測器及三個 

吸盤如(圖 6-b)，作為判別及抓取寶物機構。至於放機 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5、  
 

 

 

 

構，我們將吸取到的寶物，經由本隊製作的滑板，滑 

落至集物筒，再經由前方擋板撞擊寶物平台，使寶物置於

平台上方(圖 6-c)。 

 

 

 

 

 

圖 5 伸展置物機構分解動作示意圖 

 

(a)機器人到達伸展置物台 (b)放至吉祥物 

(c)電動伸縮桿復歸 
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圖 6 探寶機構物件圖 

 

(a) ㄇ字型手臂機構(利用線性致動器控制ㄇ字型手臂上下移動) 

(b)抓取寶物機構 
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(c)判別寶物及放置寶物機構 

 

感測下方寶物 

 

 

 

滑軌移動方向 
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圖 6 探寶機構物件圖(續) 
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機器人成品 

本隊機器人整體概括有這幾項特色：後方電動伸縮桿伸長

就像猴子擺尾；ㄇ字型手臂抬起就如同猴子高舉雙臂，而 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

在機器人拾取寶物像極了猴子挑起食物準備食用；放置寶

物時有如猴子將拾取來的水果分享給大家。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 9 猴子高舉雙臂 

 

圖 10 獼猴擺尾 

 

圖 12 神猴獻果 

 

圖 11 石猴偷桃 
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機電控制 

在機電控制部份，我們使用工業化的控制器與感測器

（PLC、光電開關、極限開關），因此機器人兼具科技化與

性能穩定的優點。利用控制器與感測器的主要功能為路徑

規畫之用。 

底盤(圖 2)所裝置的光電開關、極限開關及磁編碼器

分別作為循跡、定距變速、及定距轉向之輸入控制。而控

制核心是由可程式控制器(PLC)之內部運算處理程式主導，

最後輸出訊號於各外部馬達及致動器進行控制。 

在 PLC 的程式結構主要依據感測器狀態制定動作要求

及規劃真值表，並利用卡諾圖演算接點電路之布林代數邏

輯，其中並結合記憶、互鎖、閃爍、計數以及煞車等應用

組合電路，以因應各種情況策略，最後以流程圖設計一套

完整功能的程式。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

本隊利用底盤前方中間 4 支光電開關感測黑色循跡線

的路徑，訂出車體方向的修正方式，再轉換成行走部馬達

正反轉輸出，最後制定出車體行進時方向修正的邏輯真值

表。接著我們以布林代數演算法推演自走車方向控制的邏

輯方程式，而此過程分成輸入狀態的定義與方向修正的策

略以及真值表的建立。 

在外部線路方面(圖 8)。我們以繼電器的常閉與常開

接點分別設計馬達與繼電器互鎖電路的交叉應用，以防止

馬達與繼電器的燒毀。其中並利用繼電器迴路設計以達到

切換電源完成輪速有段變速功能，此應用在於以減速來防

止車體脫軌以及感測器無法及時感應輸入訊號狀態時之危

機處理。電力供應係將馬達動力部與感測控制部的電源分

開，避免彼此間因電力不足而使機器人產生不穩定之狀

態。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 7 總程式流程圖 
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圖 8  PLC 外部電路配置圖 

 



TDK盃第 14屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 

2010年 10月 16日至 2010年 10月 17日臺灣‧新竹明新科技大學 

 

 8 

 

參賽感言 

人就是必須懂得面對問題、解決問題」，進行相同且

反覆的考驗，即便花上大半的時間，隊員們之間仍是彼此

不拋棄、不放棄，更促進彼此之間的友情，最後還是想出

辦法解決，在這段過程中，做事的態度、方法、隊員間的

溝通及種種大大小小五花八門的問題，都必須依靠著自己

的智慧去解決，四個人的小團體，就像一間公司的主管跟

員工，隊長就像主管，需依個人專長分配其工作，同時也

必須掌握隊員的情緒狀況，在每周的例行會議，會提出遇

到的問題，經大家討論解決，進而使團隊更具競爭性更強

化組織力。也因為這樣大家的各方面能力(如溝通、表達、

組織、思考及專業技術)都因此進步，這是難以想像在當初

剛開始接觸時，連線路圖都不會設計的我們，如今卻有能

力立刻使用新的感測器，不需要經過老師的解說。這就是

進步，就是一種學習，倘若沒有參加比賽，或許還在渾渾

噩噩地過日子也說不定。藉由參加 TDK機器人競賽拓展了

我們的視野，也再一次認識去熟悉工廠裏面的加工器具，

以及各式各樣的感測器元件，更重要的是將老師所傳授的

內功心法應用在實作上，明白唯有不斷地學習才會有更大

的收穫。 
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