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遙控組 : 明志機械隊 

機器人 : z-1 

 

指導老師：謝文賓  老師 

          參賽同學：邱彥翔，江宗哲，江昇鴻 

明志科技大學 機械系 

 

機器人簡介 

本機器人擁有之功能有升降，前進，舉重，平衡前進，

取球，射擊等等功能，而且重量方面為了減輕不必要的負

擔，採用了角鋁和空心鋁管，而且在動力方面選用了電力

的馬達而非氣壓閥，因氣壓閥需空氣壓縮機，而且輸出較

不穩定。 

因此我們選用電馬達做為動力，以使輸出的力量穩定

且易於控制。 

 

設計概念 

此次比賽機器人所需之功能，以關卡為主思考首先是

第一關的升降能力，第二關的平衡能力，第三關的舉重能

力與第四關的所需的夾取球與準確的射擊能力，並將所需

之能力歸類為三種，第一為升降能力:可用於第一關之跨欄

與第三關之舉重，第二為身體之平衡力:要通過第二關之平

衡木，機身之配重一定要平均，且重心要低，以增加穩定

度，第三為夾取球之功能:此功能須能在球動態之狀態下精

準的取到球並放入射擊區中，第四為射擊之功能:此功能的

需求是在一定的距離上，能將球準確的擊中目標物，並能

重複發射。 

第一項:升降功能 

     基本之構想為將升降之功能設於腳部，所有的想法皆

是由此為基礎衍生的，其中初期的想法為克服腳升起後所

產生之重心問題，故想使用加大腳底部之接觸面積以增加

重心之穩定度，但其方法會因腳底部過大而在第一關跨欄

處受跨欄之引響而無法順利通過並有觸倒跨欄之危險存

在，所以並未採用，腳底部如圖一 

 

圖一:腳底設計圖 

而後並未放棄使用前法，所以為求改善前法之弊端，

而想出了將腳底部之接觸面積亦為可調整式的，而想出在

腳底部加裝類似伸縮器之功能，的機構，以應付通過跨欄

不足之部分，但因若真以此法製作其問題有二者，其一為

加工能力之不足，其二為若真以此法製作勢必要增加馬達

的量，而以致重量必然增加許多，詳如圖二 

 

圖二:腳底部改善圖 

因上法存在不可或不易改變之因素，因此討論新的方

式其中也包括許多不同的觀點與思維，其中包括以軌道及

滑塊同時前進及升降之方式，但因製作上極為困難，如圖

三 
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圖三:腳部滑塊構想圖 

還有利用旋轉通過的方式，其中包括許多不同的構

思，有直接利用前腳旋轉以求通過的，如圖四，有將機體

分坐上下兩半先利用旋轉始上半通過，在次利用旋轉使下

半通過，但因重量過重所以就不採用，如圖五 

 

 
圖四:旋轉通過構思(前腳旋轉) 

 
圖五: 旋轉通過構思(身體旋轉) 

  並有以改變底盤之外型，利用外型之特性使機體在通過

時不至於失去平衡，其中有一張設計為將機體底改為平行

四邊形，藉由將四隻腳錯開，已使機體得以保持平衡，但

因通關速度慢，且並不實用，故無採用，如圖六 

 
圖六:平行四方形底盤 

還有利用撐竿跳為構想，組織而成的方法，不過因為馬

達扭力和種種不符實際之因素，所以並沒有採用，如圖七 

 
圖七:撐竿跳跨欄構思 

  其中各方法中最特別的是這兩種，其一是利用跨欄本身

作支撐用以通過，如圖八，其二是在機身上加上似閘門之

設計，在過跨欄開啟，不過因似乎並不符合大會之規定，

所以並未使用，如圖九 

 
圖八:跨欄支撐通過裝置 
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圖九:柵欄式通過裝置 

  最後我們所採用之機構為使用底盤上五支腳，以其中三

支著地形成一個面用以支撐，使機身不至於傾覆，此方式

雖然簡單不過因穩當，且加工上較為簡易，所以經過許多

討論之後取用此方式來通過第一關之跨欄，如圖十 

 
圖十:升降跨欄機構 

第二項:平衡機能 

  以腹部裝上輪子已方便和快速之方式通過第二關，並為

固定行進直線，加上一軌道將其似火車之方式使其前進順

暢，用此方式優點在於速度快速且便於操控，雖起初有路

徑偏移的疑慮，但加上導軌後此疑慮亦可輕易消除，且加

工上並無太困難，所以結論在第二項採用了此方式進行通

過，如圖十一 

 

 
圖十一:腹部跨欄機構 

第三項:舉重功能 

  原先本欲與第一項之升降共同設計，但於設計至一半時

赫然發現到若將高度提升至舉重可完成的話，那腳之高度

及可能超過大會所限制之最高高度，所以捨棄原先之出發

點，並轉換觀點重新思考方式，而此後第一種提出之方式

為在機身上某處加裝牙叉，但因若此方式製作不能符合最

低點之高度，所以就想說改放於腳上但如此又不符合最高

點之要求，故索性將以上二者合併為一法，但初期便遇到

問題因兩組牙叉在如何將重物換手上出了問題，所以此方

式在經過不知幾次之改良和討論中不斷的因此處無法解決

而困擾，提出無數的方案加以改良，但卻必然生出新的問

題，就在不斷的重複，最後決定在尺寸上做精密的設計，

但設計時卻無法如預期的方式進行，如圖十二，只好被迫

放棄，而思考新的方法及構想，而此時最新想到的便是利

用旋轉加以使原本需要兩組牙叉之機構合併成只需一支懸

臂即可完成所需之動作，如圖十三 

 

圖十二:雙牙叉舉重裝置 
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圖十三:旋轉臂舉重裝置 

第四項:取球機構與射擊機構 

  經多次討論之結果，以夾持之方式取球，並彈簧本身之 

回復力提供夾持力，以馬達收線拉開夾爪，以鬆開馬達使 

彈簧之回復力關閉夾爪，以此方式可以極短時間取得球， 

並加以投擲，但後來又改變方式改利用似輸送帶之方式， 

此方式可以增加取球之速度與準確度如圖十四 

 
圖十四:輸送帶取球裝置 

  討論結果投擲所需重點為瞬間之速度，所以已彈簧提供

瞬間回復力及瞬間速度以達到要求，以釋放能量之機關最

為困難本欲以電磁閥加以釋放，後認為其不可行，遂換成

以馬達驅動之機關開放，使其能於瞬間釋放能量，以此方

式可得到速度，並仰於 45度角，以使球可於45度角處離

開機體，如圖十五 

 

 

圖十五:彈簧發射機構 

且問題有角的部分有一些不足如升降時不穩且升降時亦有

重心偏移之現象，但在腳上增加固定器後，以解決以上問

題 

 

機構設計 

  機構細部之設計與製作，在各方面雖遇到問題不過在不

斷的修改與討論之後，皆一樣一樣的克服了，第一項跨欄

在腳步之製作上原先因人才加工能力不足，而產生許多誤

差及不必要之重量，其中包括腳上之設計用於使升降不至

偏移之圓槽，因加工時夾持之缺失而造成圓槽尺寸產生誤

差使升降之機構無法順利運行，但經修改後已可用原方法

通過，但此時卻因原槽太大而使升降會偏斜，所以為解決

此問題，就將本唯一組的固定器增加為兩組，最後完成時

固定器有二組，但卻也因此增加了許多不必要之重量，必

須在其他部分減輕以增加機體獲勝率，而第一組腳為減少

馬達及齒輪數，所以傳動之方式採用將一顆馬達之動力藉

由齒輪桿傳動至雙腳上，而升降方式採用齒輪配合齒條之

機構來達成所需之要求，如圖十六(原設計圖)，圖十七(完

成圖) 

 

圖十六:腳部升降傳動系統(原設計圖) 
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圖十七:腳部升降傳動系統(完成圖) 

  在第二項關卡的部分，動力之傳導方式以馬達傳動桿

件，再由桿件將動力輸出至兩顆輪子上，而在製作部分出

現一些問題，像是如何保持機身平直前進，不使路徑偏移，

其中我們想到使用軌道之作法，但因機體沒有足夠之部分

加裝軌道器，所以在此方面受到了些挫折，但後來決定不

需軌道使用夾球之部分來使機器人定位，以順利通過第二

關，如圖十八 

 
圖十八:腹部動力輸出系統 

  第三項之舉重機構在旋轉之機構製作上遇到問題因馬達

之扭力不足而造成無法驅動舉重之桿件，但在不斷測試馬

達之後已取得試用之馬達，而傳動方式亦是用一顆馬達輸

出動力至一支傳動桿，再將傳動趕上之動力船至舉重臂，

且在前端部分加上取球用的傳輸帶使舉重與取球可互相結

合以節省不必要之重量與動作，且為增加傳輸帶之摩擦

力，將傳輸帶以魔鬼氈製作，應用網球上細毛，增加摩擦

力，且未能輕易取下魔鬼氈上之網球所以在臂上加裝一擋

塊使球可輕易取下，如圖十九 

 
圖十九:輸送帶機構完成圖 

  第四項之發射機構，在發射器上有一些存在的問題例如

要釋放瞬間的速度如何造成，且釋放機構如何製作還有馬

達是否可以反轉的問題，問題其一是釋放機構的問題在製

作後已利用曲炳機構達成所需之要求，此處最大的問題在

於馬達是否可反轉和反轉對馬達是否有損傷上，在測試與

驗證後證實不會有損傷所以不需考慮此問題，壓縮部份以

一顆馬達收現以壓縮彈簧並因一支彈簧之彈力不足，故設

計兩邊皆放以一支彈簧以增加其彈力，並達成所需彈射之

距離與高度，如圖二十 

 

圖二十:彈簧彈射機構(完成圖) 
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圖二十一:收線馬達配置 

機電控制 

  用馬達做為動力驅動所以之機構，並用翹板開關作為控

制器，主要是利用翹板開關使電流產生順流與逆流，來馬

達正轉或反轉的，流程圖如圖二十二，藍色線接至馬達正

極，紅色線接至馬達負極，綠色電線匯聚成ㄧ條接到電池

正極，紫色電線匯聚成ㄧ條接到電池負極，阻檔塊開關上

扳則阻擋塊運動方向為順時針，旋轉臂開關上扳則手部作

順時針旋轉運動，彈射器上扳則彈簧運動方向為向下壓

縮，第三對腳開關上扳齒輪(順時)則運動方向為下，第一

對腳開關上扳小齒輪(順時)大齒輪(逆時)則運動方向為上

升，第二對腳開關上扳則齒輪(逆時)運動方向為下，取球

機構開關上扳則魔鬼氈作取球運動為收，第ㄧ對右輪開關

上扳則運動方向為前進，後輪及第ㄧ對左輪開關上扳則運

動方向為後退，腹輪開關上扳則運動方向為後退。 

 

圖二十二:電路圖 

 

 

 

 

機器人成品 

  此為完成之機器人，功能具備升降，平衡移動，舉重，

取球，發射，圖二十三、圖二十四、圖二十五 

 

圖二十三:機器人完成(整體圖) 

 

圖二十四:機器人完成(側視圖) 

 

 

圖二十五:機器人完成(前視圖) 
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參賽感言 

  此次參加此比賽之感觸，使我們學到組織與分工，畢竟

一人難挑總體之大任，而且也使我們這次同隊的人，在即

將畢業時留下了相同的記憶，因為在這次比賽剛剛開始時

我們一起思考製作方向雖然沒有結果，依然徬徨，結果在

老師的建議下有了初步的進展，有是我們整個機器人出發

的第一步，這次的比賽雖說是沒有得名，不過也已是我們

學習歷程中的一段回憶了。 

 

感謝詞 

  感謝正修科技大學辦此次競賽，讓我們有機會瞭解自己

加工和設計等等之能力，使我們對自己不足的地方，和明

志科技大學給我們參賽的全力與機會讓我們可以增加自己

的歷練，且到各處看看大家之專長與能力，在感謝 TDK給

予我們大家一起切磋技術與設計的機會與環境，使全國之

學生增加自己之見聞與能力，在此代表全國之學生向大會

與正修科技大學表達感謝之意。 
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