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遙控組:烏鴉隊     機器人：烏鴉 

 

指導老師：嚴孝全老師 

參賽同學：廖瑞銘、蕭佑緯、張維剛 

國立台北科技大學  機電學士班 

 

機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 

    經分析跨欄與獨木橋的過關穩定性、確實度與速度將

影響比賽的關鍵，而舉重與取球機構設計應為此延伸，藉

此達到整合之目的。 

機構－ 

主體： 

每一時刻皆有三個輪子以上接觸地面而重心約在兩輪之

間，我們始終認為這是最穩定的過關方式，根據多次測試，

除非車輪避開障礙物時與跨欄有所碰觸的情況下，一定能

通過跨欄。 

結合跨越跨欄以及爬上平衡木之性質，選擇了高車體的作

法，但因此重心因而提高，所幸可藉由前後方車輪價調控

角度使車體行進保持穩定不致前後傾倒；主體中央捲線器

和爬坡區定馬達採相對放置的形式，使重心不偏向一側，

造成直進上的困難。 

避障機構： 

不使用長型氣壓缸流於

平凡，讓短氣壓鋼可以

達到一樣的結果，設計

四連桿機構並將氣壓缸

行程放大，車輪朝左右

張開，避開障礙物高

度。 

使用渦桿渦輪提升馬達

輸出時的扭力，降低機

構角速度，保持所需的  

角度。 

機電－ 

主要控制碼達正反轉之部分皆使用繼電器，始操控更容易

進行，並能達到保護電路之目的，因重量上的限制，機構

作動無法利用配重降低馬達負載，所以電流在負載大時變

大，對元件來說是相當大的損傷。

 

置於機器人體中央的繼電器及線路 

繼電器使電流方向改變，讓馬達進行正反轉，機器人

則可順利行進到想要之位置，搭配不同的機構完成過關的

目的。

 

 

設計概念設計概念設計概念設計概念    

    主要希望機器人能以較簡單的方式通過每個關卡，一

來能減輕操控手的負擔，一來能使動作簡單化，通過關卡
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更加簡單、快速。 

    整合所有動作，具有挑戰性，把特定機構變成多功能

化，使得操控按鍵大量減少，也使得操控手控制起來更加

得心應手。 

 

    因此在完成一部份後，就開始思考如何去統整達到最

佳效果。    

    重點著重在分析自己機器人的特性，以及共通性，藉

由關聯性來連結各關卡的需求。像是第一關過跨欄以及第

二關上獨木橋的關連性，藉由關聯性來考量本組機器人的

設計方向。 

 

    主要的構思方向，簡潔、快速、穩定，由這三方面的

整合性來去考量。經過小組討論、評估，再決定設計的方

向以及改進。設計要求過關卡的利益，任何設計方式都要

去衡量利益的大小，以及缺陷的程度，甚至是穩定性、耐

用性。 

 

 

機構設計機構設計機構設計機構設計    

    在有整合的概念後，細心觀察機器人的特性。不難發

現本組機器人的優勢在第一以及第四隻腳，能有抬升以及

一些細微的動作。因此機構設計從這方面開始考量，考量

能裝設再此兩腳的機構，來順利達成指定關卡。 

     首先是第一隻腳，經過討論後，決定整合第三關，舉

槓機構。藉由吊車的方式，來舉起槓鈴。步驟依序是，舉

腳，放線，收線，順利舉槓。由此分析的利益是，不用多

加額外的鋁材，只需要加捲線器、導輪、線，就能順利達

成關卡，節省了鋁材的重量。 

 

 

     在設計完第一隻腳後，也決定第四隻腳用來取球，藉

由第四隻腳以及一個馬達、一個水管來套球。在套到球後，

轉起第四隻腳，接著旋轉連接水管的馬達，藉由重力來使

網球落下，滾到軌道，進入飛輪射球。 

     在過第一關時，所遇到的問題是動力問題，當氣壓缸

伸出，將會產生一個問題，沒有動力系統。因此在第四隻

腳上，裝上了高扭以及質輕的馬達，搭配較小的橡皮輪。
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設計的要點是，只要是在腳上的東西，都要輕量化，因為

轉矩的關係，重量都會成以數倍，導致渦桿渦輪負荷大大

增加，因此各部件皆要求輕量化。 

 

     爬獨木橋的機構，是由 24V 的馬達來帶動，但基於操

控手具有更佳優越的控制性，因此設計成具有 12、24V 的

變速裝置，以便上坡以及下坡能具有適當的操控性。 

 

 

    第一組腳，因有導輪，以及雙輪，重量不適當再增加，

因此第一對輪不具有動力，且經過評估後，第一組腳需要

動力的利益性不足，因此由非實心的鋁管以及 PE 這些比較

輕的材料來搭配，並選用重量較輕的全塑膠輪，來達成輕

量化的目標。 

     飛輪機構，講求射出速度快速，設計的理念是速度快

就能致使準度上升，準度上升，容易瞄準，且耗費時間也

因此大大縮減。 

 

機電控制機電控制機電控制機電控制    

    利用三顆繼電器控制車體的行走的四個動作－前進、

後退、右迴旋以及左迴旋，每個動作將以單鍵控制，一顆

繼電器負責開通左右側馬達，各以一顆繼電器控制轉向。

而最前方與最後方的車輪價將會轉起，當負載逐漸增大

時，通過馬達及開關的電流將變大，我們皆採取五十蕊的

導線作元件連結，固導線最大承受負載沒問題，控制正反

轉的部份各使用兩顆十安培繼電器，以小電流控制大電

流，以達保護的效果。 

為了使機構達到定位時阻斷電流供應，加裝極限開關造成

斷路，減低操控手負擔；其餘低負載的馬達控制正反轉則

是使用三段式開關配合二段開關改變轉速。 

    

機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品    

     機器人過關的依序步驟如下:  

    首先遭遇跨欄，先用渦桿渦輪轉起第一隻腳，緩慢前

進，放下腳，開啟氣壓缸，用第四隻腳的動力輪緩慢前進，

放下第二以及第三對腳，同樣用渦桿渦輪轉起第四隻腳，

前進，順利通過跨欄。 
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    第二關轉起第一隻腳，對準後，進入到爬獨木橋的動

力輪順利上獨木橋，伸長氣壓缸，用主動力輪爬獨木橋，

收起第四隻腳。順利收起後，轉成 24V，爬獨木橋。 下獨

木橋時，切成 12V，用反向電壓慢慢的煞車，接著放下第

一隻腳，放下氣壓缸，往槓鈴關卡移動。 

     舉起第一隻腳到最高點，放下爪子，待順利勾到槓鈴

後，用捲線器直接上舉槓鈴，在舉到最高點後，緩慢的前

進放置槓鈴。放槓鈴時，轉下第一隻腳，放置槓鈴到指定

位置。 

      第四關，由第四隻腳來取球，抓球主要用水管來取

球。當腳轉到適當的角度後，轉下水管，接著轉下腳來套

球。套到球後，轉起第四隻腳，開啟飛輪，由重力來使球

自然下落，經由導軌，使求順利傳送到飛輪，進行發射。 

     配件方面，電量用的不兇，用 2顆鋰電池就足夠。氣

壓方面，使用加工的寶特瓶，測試結果，約略循環 5次都

沒問題，因此捨棄缸瓶，選用重量較輕的寶特瓶，對於我

們實用性確實比較高。 

 

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    

    第一次參加機器人比賽，第一次碰鑽床，第一次畫設

計圖，第一次參加這麼大型的比賽，許許多多的第一次，

就是這次比賽。 

    儘管沒有得名，但從中獲得的寶貴經驗，將深深烙印

在心中。 

    比賽主要是在學習，包含經驗，當然更包含態度，對

於未來踏入社會，相信一定有許多幫助，從做機器人中，

慢慢培養自己正確的態度，對事情的擔當，這是自己的比

賽，必須全心投入，必須全力以赴，才不會造成我們的遺

憾。 在比賽過程中，看到各隊伍不同的創意，深深感覺到

自己被洗禮，原來有這麼多種的方法，也讚嘆能有如此高

技術的作品，例如避振器等等，對於我們來說，這些真的

不簡單，畢竟我們才第一次做，必須要慢慢學習，循序漸

進，相信有一天我們也能做出如此的成品。 

 

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    

                雖然在這次比賽沒得獎，但受益良多。首先要感謝指

導老師，老師對氣壓缸應用以及原理做了詳盡的介紹，也

時常關心我們的進度，以及遇到的困難。以及學長，主要

的知識來源，都由學長不厭其煩的教導。從門外漢，慢慢

的學習，慢慢成長，獲得的東西實在難以列舉，經驗的分

享更加寶貴。 接著是隊友，製作期間很難敖，常常就要住

校，椅子抓幾張就睡了，大家辛苦了，儘管沒有得名，至

少有收穫。 

    在此，感激所有對我們付出的老師，同學，學長，以

及默默為我們付出的人，深深的感激。 
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