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機器人特色簡介 

    針對這次比賽主題，必須設計具有跳躍、抓取及穩定步行的機器人，所以在

機器人的設計上必須考量到機構的穩定性、機台的配重以及落地時的安全考量，

並使機器人能夠有效率地取得分數，因此在設計足部機構我們採用 Jansen's 

mechanism，一種仿生的八連桿機構，其優點是步行軌跡平順，能夠使機台整體

穩定性提高；在抓取方面，夾爪則用氣壓式的伸縮加上機構組成，其目的是為了

抓取插銷的力量夠大，且增加抓取的速度；在跳躍方面，考量到機器人跳躍之高

度及落地時的撞擊力道，所以我們採用四個氣壓缸直接撞擊地面，並利用電磁閥

的控制將氣壓缸內部的空氣當成我們的緩衝，使機器人在落地時，步行機構不會

直接受到最大的力量。 

 

 

 



Fig.1. 創思機器人 --- 正視圖。 

 

圖片說明:  

    步行機構採用四組仿生獸機構，

兩邊各放置兩組，分別由兩顆直流減

速馬達帶動，夾爪的升降機構則是使

用線性軸承所組成，由一顆直流減速

馬達經由繩索帶動其平台升降。 

 

 

 

 

 

 

 

Fig.2. 創思機器人 --- 後視圖。 

 

圖片說明:  

    由圖可見我們將四隻氣壓缸裝在

骨架的四個角落，並將電路部分裝置

在機台中心的位置，用途為節省空間。 



Fig.3. 創思機器人 --- 左側視圖。 

 

圖片說明:  

    夾爪是由氣壓式的伸縮及機構所組成，藉由氣壓的力量，能夠快速且抓持力

道夠穩定的夾取。 

Fig.3. 創思機器人 --- 右側視圖。 

 
圖片說明:  

    控制夾爪的電磁閥放置在中間，而控制跳躍的電磁閥則放置在機器人前端及

後端。 

 



Fig.5. 創思機器人 --- 俯視圖 

 

圖片說明:  

    步行機構的馬達則放置在中間，採

用的是轉直角的直流減速馬達以便節

省空間，而夾爪的升降則由後面那顆馬

達帶動。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Fig.6. 創思機器人 --- 底視圖。 

 

圖片說明:  

    為了能夠使機器人穩定的跳躍，我

們使用了兩顆電磁閥加上 8瓶氣壓瓶當

作氣壓源，裝置在機器人底部，為了固

定氣瓶，我們使用具有彈性的氣球來綁

緊，避免氣壓瓶被綁死而撐開。 



Fig. 7. 創思機器人 --- 特色圖。 

 

圖片說明： 

    機器人的步行機構是採用仿生獸的設計，走起路來像是蜘蛛爬行一樣順暢，

而裝置在骨架四個角落的氣壓缸能夠使機器人穩定的跳躍及安全地落地。 

 


