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遙控組: 隊名：羊洋陽養癢   

機器人名：跨下羊 

指導老師：林紀穎 

參賽同學：張廷翌 侯俊丞 黃駿寓 許梓旂 

學校名稱及科系別：國立臺灣科技大學 機械工程系 

 

  

一、機器人簡介 

本機器人兩個輪子以直流馬達作為動力輸出，並在底盤下

方裝上四個萬向輪，以保持整體的平衡性。機構方面分為

投球、夾球、夾(放)筆、寫字、拉門、抄球等等來通關本

次的比賽各項目。夾(放)筆方面如夾子一般，夾住後，以

前端磨擦輪使筆滾入或者滾出；寫字方面，運用滑軌跟輪

子移動來達到目的；搓球方面，使用 3個伺服馬達及一顆

直流馬達來做連續式動作來完成關卡；拉門方面，在夾筆

旁邊設置击桿，放入環中並向下拉來完成；投球方面，以

直流馬達用極短的通電，並運用彈力繩擋住投球桿來射

球。在電路晶片方面，運用多個直流馬達晶片、Arduino 

mega 板、繼電器來運作，並用搖桿及按鈕來控制。 

 

 

 

 

二、設計概念 

本屆競賽主題為「機器人文武雙全－科遇 Book 球」, 

參賽者必頇做出可靈活走動、書寫文字、抄球與具備裝球

空間的機器人。配合今年的羊年，羊在中國文化中是吉祥

動物，我們便以羊為主題，呼應本屆題目，做出一隻可靈

活行動及文武雙全的羊，希望能討個吉利並且在最後可以

洋洋得意的獲勝。 
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三、關卡得分特色 

首先「取筆區、寫字區、置筆區、房門區」，運用輪子

前後移動、滑軌上下移動、夾筆爪伸縮移動來達成關卡；「抄

球區」，在機台到達定位後，夾球手爪右邊優先放下來定

位，避免磋球機構無法通過 3個圓環來抄球，球經過軌道，

滾入球坑內，當中有夾球左手爪擋住，避免球滾出球坑，

然而夾球右手爪再放下，把球夾入機台內來完成；「帶球過

人區」，運用兩個輪子作蛇行移動來通關。「投籃區」，機台

到達定位後，運用極短時間通電投球馬達，並用彈力繩擋

住，以產生力量來投球來達成目的。 

 

 

 

四、三視圖重點解析 

    在前視圖中，機器人中間有裝兩隻藍色的取球爪(由三

個伺服馬達控制)，當抄球前會先把左側的取球爪放下來，

防止球滾落時速度太快彈出原本固定的凹槽，夾起球後，

球會經由俯視圖的黑色紙板(自製出一個適合球落的弧度)

自然的落到投球的網子中。為了使走路更順暢，我們在四

周圍裝上了萬向滾輪，讓壓力更平均的分佈在四周，行走

時也不會過度的搖晃。而俯視圖的前方可以看到抄球機構

是由兩個伺服馬達及一個直流馬達控制的，我們設計當直

流馬達走多久時伺服馬達就會轉某些特定角度，使得機器

人靈活的抄球。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

前視圖 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

右視圖 

俯視圖 
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五、機構設計及理念 

    本屆主要的核心為手臂，不論取筆、寫字還有抄球都

運用到手臂，尤其是寫字的部分，要寫出 60x60cm 的大字，

又要將 40 小格全部畫過並且花費的時間還要掌控恰當，否

則不足以在時間內完成競賽，因此我們製作了一個具備有

儲存筆的空間，並且在前端加裝摩擦輪(由直流馬達帶

動)，由直流馬達的正反轉來控制筆的進出，我們認為此機

構有著迅速的收放筆與穩定性高的優點，而寫字部分是由

Z軸滑軌及輪子的橫向移動來達成。 

 

 

六、擷取與脫離機制 

本次競賽跟截取與脫離有關的是夾筆、取球與投

球；在一開始的夾筆區，我們是用直流馬達轉動鋁擠，以

鋁擠上的培林夾住筆，再利用摩擦輪的轉動，將筆收進機

台內，在置筆區時也是利用摩擦輪轉動將筆往外堆，讓筆

掉進筆筒中；夾球時，由於我們的夾球機構高度是算好的，

機台在適當位置就可以夾球，利用三個伺服馬達的作動，

下圖左側的夾爪先往下轉致水平角度，對好位置後，右側

夾爪再轉置水平角度，並往左側轉度，就會夾住球，夾住

球後再往上轉動到指定位置，右側夾爪再鬆開球，球就會

滾入投球機構，爾後再利用直流馬達轉動一定角度，球就

會順著慣性飛出去。

 
 

 

七、適應環境機制 

這次的競賽關卡並沒有上下坡、高低跨越的部分，

因此我們沒有考慮重心的調整，機台做的一邊重邊輕，但

我們在機台的四個角落裝了萬向輪，再以兩個可變電阻控

制輪子轉速，機台的行進就不受影響了。 

 

八、達陣之創意設計 

我們最有創意的設計就是抄球區的部分，首先是抄球

部分，這個機構分成三段，先由齒輪帶動齒條向前移動讓

手臂進到第二個環外，再藉由伺服馬達帶動第二段手臂旋
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轉到第三個環前，最後再由伺服馬達帶動第三段手臂向上

鉤將將推下；夾球的部分我們會再推前前先將一端夾爪放

下以防止球滾超過，當球滾下時另一端夾爪下來將球夾

起，在將球夾起放入黑色軌道上直接進入投球機構。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

九、生物器具模仿及轉化的創意案例 

我們機器人的主題是「羊」，當初在裝飾的時候有做

了一個羊頭，固定時想到可以用彈簧來連結機器人與羊頭

(當作脖子)，因為慣性使得機器人移動時，羊頭會隨著彈

簧的伸縮達到生動的搖頭動作。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

十、團隊合作的說明 

 機台

設計 

材料

購買 

工廠

加工 

電路

控制 

3D 

列印 

最後

微調 

張廷翌       

侯俊丞       

黃駿寓       

許梓旂       

 

    此競賽我們花了七個月的時間完成，總共也設計了三

代的機器人，從天馬行空般的設計到愈來愈可行的設計，

中間有著各種挫折，在我們學的理論與現實之間本來就存

在著差距，每當遇到一個問題就是在訓練我們解決問題的

能力，因此我們不會停滯不前，只會絞盡腦汁的想解決方

案，雖然我們沒有像其他學校那麼多屆的參賽經驗，我們

是台科大第一屆的參賽隊伍，但是我們仍努力的憑著各個

隊員的意見來把機器人改良的愈來愈強，也十分感謝林紀

穎老師帶給我們一些非常好的建議，相信之後的台科大代

表隊會愈來愈強，因為他們不再是自己摸索了。 

 

隊伍討論情形 

 

 

第一代設計圖 
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第二代設計圖 

 

第三代設計圖 

 

 

 

十一、材料選用考量 

因考慮擁有多個功能的機器人，結構需要一定的強度，因

此用鋁條來做為底盤及主要結構的材料，底盤下面 4個萬

向輪來保持機台穩定，並可以在不同地形來調整平衡度。

夾球夾爪、抄球機構等零件，因加工較困難，而採用 3D

列印(PLA 塑膠)來列印，擁有一定的強度、重量減輕許多，

並且製造不困難，以節省加工時間。 
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