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遙控組 :暴力芭樂熊 滿貫砲 

 

指導老師：吳敏光 

參賽同學：劉俊亨、郭舜平、杜郇 

南台科技大學機械系 

 

  

(以下內容均分為兩欄。 

「標題」楷書，字型大小 11點，粗體，置中對齊。 

「內文」楷書，字型大小 9點，左右對齊，首行縮排

兩格) 

    

機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介(中文：楷書 11點) 

其實將我們這隊伍命名為暴力芭樂熊是其來有自的，

因為我們來自南部自然不減對棒球的熱愛，而且這次採用

的戰略就是要無視地形的前進，所以才會用暴力來做這樣

的形容。而對機器人的期待就和它的名字一樣，滿貫砲。

看棒球最期待的就是這樣的劇情，希望能藉此賦予它英雄

命，帶領我們征服全場。為使重量降至範圍內且考慮到經

費預算，於是我們採用車體全鋁的製作方式，一來可在拆

卸方面增加不少便利，也能有更充裕的經費來彌補設計失

敗和其他建材。而在控制的部份使用有線搖控而不使用無

線搖控，除了能避免電波干擾的問題外，也可避免動作操

控上有延遲的現象。  

 

 

 

設計概念設計概念設計概念設計概念(中文：楷書，字型 11點)    

參與比賽無疑的就是為了要贏得比賽，既然有關卡存

在，就要針對其特色擬定設計方向。看到第一關的限制條

件後，我們便深深明白該將機體大小限制在範圍內，然後

什麼也不想的勇往直前才是最快的，於是出現了第一個限

制條件，機器人初始狀態需在寬 110cm 高 24cm 下。而接下

來為使台車順利移動，考慮台車自由輪的設計在整個使用

上是以拉的方式最為容易控制方向，而台車本身為省力設

計，故在整個拉動的過程並不需要太過複雜，便朝簡易機

構方向思考。在第二關較為重要的部份在於夾取回收物和

分類回收物，在夾取回收物的部份，一共有三樣要夾，為

節省時間就決定要一次都帶走，考慮到其回收物保特瓶、

鐵鋁罐和電池之大小和高低不同，於是我們需要能符合各

種條件且可進行區分的設計。回收物需放置回收桶內進行

回收，而整個回收桶高27cm，因此我們需將回收物提高於

回收桶以上，而考慮到第一關的機體限制條件得出兩個結

果，升降或用丟的。最後一關也是較為困難的一關，需要

克服 10~20cm 的階梯障礙，而在兩旁有門形槓桿可供吊

掛，在選擇時考慮到製作難易度和複雜性，便決定用一貫

的作風勇往直前，越過障礙直達陣地。 (中文：楷書，字

型大小 9點，首行縮排兩格) 

 

 

 

 

 

 

 

 

機構設計機構設計機構設計機構設計    

簡易機構：此一機構設計目的在於勾住台車，可使機器拉 

著台車至目的地。利用凸輪偏心原理，馬達使之轉動進而

讓鉤爪有上升及下降的動作，僅需計算出台車橫桿高度在

將鉤爪放置妥當，即可靠馬達旋轉達到目的。
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車體機構設計：依照限制條件，車重需在 25公斤以下，車

長寬高不超過 1公尺，在加上要通過第一關的限制條件，

車高需在 25cm以下，車寬 110cm 以下。為使第三關克服階

梯障礙，更特別參考戰車履帶設計，將車頭上仰一定的角

度使機器能更容易爬上斜坡，在裝置履帶設計讓機器可不

用靠輪胎即可完成動作。 

 

 

夾爪機構設計：為求速度則需將三種夾取物一起進行，並

且進行分類，於是我們需要三種不同的夾爪，並且使用三

顆馬達分別驅動不同的夾爪進行分類。夾取物尺寸與放置

位置固定，針對其放置間隔來設計夾爪之間距離。因夾取

物高度不同，則需依照尺寸擺放夾爪位置。夾取概念從複

雜螺旋機構設計不停簡化至利用凸輪偏心及防滑墊來達到

夾取效果，但簡化後卻有馬達不易立即停止的情況，造成

難以控制，為求方便解決則選用低轉速馬達和控制員技術

純熟度來改善此一問題。 

 

升降機構設計：在進行回收動作時，需將夾爪提高於垃圾

桶之高度，使之能進行回收。因車身長不受第一關限制僅

受基本 1公尺的尺寸限制，故設計 90度躺立的高架，再透

過高架將夾爪升高至一定高度。夾爪主要靠釣魚線與馬達

的轉動進行拉高，為使過程中夾爪晃動劇烈，則由兩長度

相等之釣魚線使用同一馬達進行拉高動作，拉至最高時釣

魚線可將夾爪拉緊固定，以不至懸於半空。 
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機電控制機電控制機電控制機電控制    

機器動力驅動：以兩顆大型 24V馬達做為動力源，並分別

配置給各邊車輪及履帶上，在進行各別控制以達驅動其一

時可左(右)轉，而一起驅動時可直線前進(後退)。 

 

夾爪動力驅動：三種夾爪則需三顆馬達進行各別控制以達

分類之目的，夾爪設計誤差率較小且不易使馬達立即停

止，故選用扭力較高轉速較慢之 12v5rpm的馬達。 

 

升降機構動力驅動：為使夾爪升高至一定高度，需先升起

高架，再進行夾爪升高。升起高架時速度不宜過快，且負

載較輕，則選用小型馬達 12v15rpm 即可。而在升高夾爪

時，則是由馬達帶動釣魚線進行拉高，考慮其夾爪及夾取

物之重量，則需可高負載的中型低轉速馬達。 

 

電源配置：使用 6伏特 1安培之電池四顆，將之分成四顆

串聯和兩顆串聯，分別供應24伏特與 12伏特給所需馬達。 

    

機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品    

    

    

    

    

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    

第一次參加這樣大型的比賽，在整個漫長的製作過程中學

習到了很多專業知識，也對自己所學的領域有更多的認

識。與隊員們一起努力的過程，許多的甘苦也都點滴在心，

直至比賽的那一刻看見那麼多人齊聚一堂賣力加油喝彩，

見到那麼多同是付出很多的對手，除了感動之外心中更是

油然生起了一股競爭的念頭。也許在上場之前還有點猶

豫，也許在準備的時候還有點自卑，但在出賽的那一刻發

現自己有著與人一爭高下的能力，就只想專心發揮隊上最

好的一面。即使有些挫折，即使有些意外阻撓了我們的腳

步，讓我們必須放棄比賽，但我們更懂的是自己有著那份

不屈於任何人的能力。而讓我們更記得的是看見所投入的

那份心血和付出，在台上在所有人目光聚集之處奔馳的樣

子，那是屬於我們自己的成功。 

    

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    

歷經半年多的時間如果不是老師在旁不停的指導，耐心的

教導我們該具備的知識，就憑那時候的我們是絕無可能完

成這樣的作品。雖然偶爾會嫌老師煩會嫌老師雜唸，但那

是自己的惰性在做祟，當完成的那一刻才明白老師的苦

心，雖然口上不說心中卻是對老師無限的感激。在製作的

過程中，材料的需求不屬公司行號那樣大宗那樣固定，還

好有專賣鋁金屬的三川金屬老闆一直非常的力挺我們，即

使少量也有求必應，甚至利用自己的機器先為我們做切割

省去我們非常多得麻煩。這是一個隊伍，如果沒有毅力堅

定的隊員，就沒辦法如期完成這樣的一個作品，非常感謝

我的兩個隊友杜郇和郭舜平，在這樣漫長的日子裡為了製

作專題，犧牲假日犧牲睡眠更犧牲平日的休閒來專心製作

與設計這一個比賽，榮辱與共甘苦相挺的日子是給我們最

好的回憶。 
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