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遙控組 : 隊名 北科運動會 機器人名 標準運動員 

 

指導老師：丁 振 卿 

參賽同學：吳明憲、趙俊杰、施志軒 

學校名稱及科系別：國立台北科技大學 機械系 

  

機器人簡介 

這次的機器人因比賽規則第一關就做成了撐竿跳機器

人。然後第二關就使用軌道去當平衡棍子(類似一個走鋼索

的人拿著的棍子)。第三關的關卡就是將小車從大車內分離

然後使用大車的重量讓小車沿著軌道爬升至頂端使用汽缸

做動手庳將槓鈴移至目標。最後一關取球射球機構使用固

定手幣上的魔鬼沾吸起網球，收回時將球送到發球輪盤上

最後將球射出。 

    第一關、 機器人到位之後將拖行的鋁桿作為支

點，以小車做為動力將大車一起沿著軌道爬至頂端，使的

機體重心漸漸偏移，以至於向前傾倒。倒下後將遺留再跨

欄另一測的支撐腳使用汽缸將其收回，最後就可以前進到

下個關卡。 

  第二關、 在到達平衡木之後將車開至平衡木的側

邊，用軌道倚靠在平衡木上，然後如第一關的方法用小車

做為動力將大車送至平衡木上，然後大車伸出導輪使車子

不至於翻覆，讓車子固定在平衡木上再使用小車的動力將

軌道移動至平衡點，最後用大車的動力前進、順利通過第

二關卡。 

  第三關、 車子到達定點之後轉向 180 度讓小車的

手避夾住槓鈴，再將車子轉回原本定位的角度，然後將大

車內設置用來卡住小車的機構解除、以至於小車能通過大

車而順利爬至頂端。並使用大車的重量來維持支撐桿不傾

倒，最後使用小車的汽缸做動手庳將槓鈴架上頂端。 

  第四關、 使用舉槓鈴手臂上的魔鬼沾把網球黏

住，收回車體時把手內部的汽缸將球鬆脫、讓球落至發射

位置，使用兩顆無齒比的高轉速馬達傳動的輪盤經壓力射

到目標是上。此概念類似於網球的發球機。 

 

 

機電控制:由於我們車子的設計為一台大車及一個在

軌道跑的機構，所以兩大部分都要有動力，大車的動力我

們採用馬達來帶動四個輪子，所以光大車我們就用 4個馬

達，然後為了控制馬達正反轉，我們採繼電器的電路設計

來讓車子能自由的左右轉，而另一大機構為了能在平衡木

上行駛，所以也裝上動力，也是用繼電器電路設計來裝配，

另一方面為了過關，車上裝了許多氣壓缸的小機關，其作

棟只有前後，其電路設計單純用開關電路來控制。 

 

設計概念(中文：楷書，字型 11 點) 

這次車子的設計概念是考慮到第一關跨欄而衍伸出來的， 

且考慮到主題為繞著地球跑-世界運動會，因此我們想要以

撐竿跳的形式來過第一關卡，因此我們把車體作成軌道的

樣子，藉由車子的重心移動來過關，此方法能快速的達到

目標，而不像用收腳方式過關那樣費時，但第二關若以正

面上橋我們的車身形狀將有所受限，因此我們想出若是能

以兩側上橋，則可將車身形狀化成助力，使得軌道成為支

撐桿讓車子保持平衡，其感覺就像走過鋼索的人，如此也

符合世界運動會的主題，我們的機體很多時間都是小車要

拉動大車，其帶動方式為拉線的方式，在一開始我們是用

細鋼絲但使用沒幾次後材料都會因疲勞而破壞因此我們測

試了很多繩子最後決定以童軍繩來做拉動車子的繩索，其

優點莫過於強度夠強不必常常替換， 
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機構設計 

  首先介紹車體結構，這台車共分為三大部分： 

１． 梯形大車(以下簡稱大車)：設計方法是為了配合撐竿

跳翻閱過跨欄時能夠有另一對輪胎著地而設計的形狀。

其小角端設置兩個倒輪使其翻倒時不至於衝撞地板使場

地坑坑洞洞被舉紅旗。內部構造則以中空為主，可以容

納下第二個部分的車體。大車內設置的裝置就是將小車

固定、分離的汽缸爪以及背負著發球機構的輪盤、汽缸

瓶、電池、固定平衡木用的汽缸導輪。 

 

圖一.梯形車導輪 

 

圖二.汽缸爪 

 

 

 

 

 

 

２． 小車：設置在大車之內，其作用是輸出爬升的動力

將大車一起在軌道上移動。為了防指出力不足的問題

則使用了成對馬達驅動同一轉軸增強其扭力。小車其

他的裝置有小勾爪可以進行槓玲的放置以及球池的網

球、用來固定在軌道架上的勾爪。使用勾爪的原因是

因為不將大小車一同固定在軌道正中央上的話。就不

能符合出場的一立方公尺的出賽條件。 

 

圖三.成對馬達 

３． 軌道：這個軌道擺４５度時能夠符合一立方公尺的

條件，其構造有支撐腳以及防震的泡棉。支撐腳已汽

缸作動，因為空間極度假窄、又不能讓大小車左右翻

覆。所以設計成兩層的軌道放置大車以及小車兩個不

同位置的軌道。 

 

圖四.腳架簡圖 
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４． 三者的結合是運用軌道第一層夾住大車至入第二層

軌道在放上小車。隨後大車將小車固定在車體內自由

度為１ 

 

圖五.結合放置 

  動力系統：由於結合汽缸與馬達，體積上多了汽缸瓶

這一大負擔。所以電池的擺放變的必須對稱均重於軌道的

兩端。將汽缸瓶放置在大車的梯形後端保持平衡。大車的

動力輪胎平時是兩個輪台著地。翻倒後為另外兩個輪胎驅

動。而平衡木的動力馬達另外裝置跟大車的大輪胎成９０

度的方向旋轉。 

 

機電控制 

  由於這次題目並沒有需要穿越山洞等等，所以我們採有

線控制，電路方面整體上分兩部份，一部分是控制馬達部

份，另一部份則是氣壓缸控制方面。 

 

  馬達動力部份，由於這次的題目讓我們機構設計上用了

許多顆馬達，光馬達就高達 6顆以上，為了能讓車子前後

左右作動，我們採用繼電器來控制它的方向，已大車來說，

一顆繼電器來控制車子往前進，另外在加 2顆來控制它的

轉向，靠電路設計可以讓車子左右方向都能自如，所以我

們的車子可以前進、後退、左轉、右轉、並且為了有些關

卡需要微調，我們也設計了一顆加速鈕，讓操縱手在比賽

時能依比賽情況來控制機器人的速度。 

 

 

 

  氣壓缸動力系統部份，原本想像的作動方式跟實際上做

起來，不如預期，所以機構當中我們加了許多氣壓缸，來

改善一些過關會發生的小問題。因為氣壓缸作動方式只有

進氣跟放氣，所以我們開關上的按鈕也只用 2P 來作動就足

夠了，其電路方式我們是參考建興出版社的電子電路控制

的書籍，其中由於氣壓缸許多導致牽線複雜，所以許多部

分我們都用共用點來減少電線的複雜性。 

 

圖六.操控盤 

 

圖七.繼電器 
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機器人成品  

 

 

圖八.車體全貌 

 

圖九.車體側視圖 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

；參賽感言 

回想當初那時還是暑假一開始只有設計構想後來車子的結

構才慢慢地成形，一點一滴的累積最後才有現在完整樣

子，當然是投入很多的心血、時間以及金錢，不過我們參

與了這個比賽目睹了所有過程，不論是在設計、電路…方

面都有很大的收穫，而且更重要的是學習到做事的態度與

面對問題的解題能力這些都是很好的一種經驗，比起說理

論不如實地的去嘗試，人生不就是一段不斷嘗試的過程， 

很感謝有這個機緣參加這類的比賽，當然也感謝過程中給

與過幫忙以及支持的師長與同學，經歷過這次的比賽每個

人多多少少都有成長，相信每一次的比賽會讓更多人了解

到機器人的發展趨勢，並且希望比賽一比一次辦的更好向

日本的機器人大賽看齊。 

 

感謝詞 

感謝台北科技大學機械工程系系主任蕭俊祥主任大力

支持社團參與類似的比賽，讓學生可以更了解機器人發展

未來的趨勢。另外還要感謝台北科技大學機械工程系丁振

卿副教授，在比賽期間給予我們的指導和鼓勵，最後感謝

帶領我們參加遙控車製作的每一位學長以及共同奮鬥其他

隊友。 

 

參考文獻 

[1] 機械工程設計 上冊 東華書局印行 

[2] 機械工程設計 下冊 東華書局印行 

[3] 電子電路控制 建興出版社 


