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自動組(遙控組) : 海馬不是馬 倒茶小弟 

 

指導老師：楊榮泰老師 

參賽同學：賴群力、黃詠彬、毛冠睿 

明新科技大學機械工程系 

 

一、機器人簡介 

  本機器人底部是由兩顆全向輪和兩顆普通輪組成，四輪

驅動採用四顆直流馬達驅動，利用兩顆全向輪來微調我們

行徑方向，兩顆普通輪用來增加摩擦力以利於上坡關卡之

動作。 

上半部機構設計採用陀螺儀X軸運動，讓機器人上半身保持

水平狀態，減少傾斜所溢出的水量，在經過斜坡區和緩速

墊的時候，能有效的預防水灑出。 

伸出的機構使用抽屜滑軌，此設計可以使我們的公杯夾取

機構伸進冰箱內，可以使機器人不用插進冰箱，用夾爪就

可以將公杯夾取，相當的方便。 

 

二、設計概念 

  此競賽主題為『水男孩』，象徵著此機器人同時具備防

水能力，強調機器人防水性強、行走穩定性、倒水功能性、

水杯夾取能力，並以遙控的方式來完成關卡。機構設計方

面，以「平衡」為設計目標，故機構方面分為行走，平衡

及夾取三部分。如圖一所示 

 
圖一 平衡示意圖 

 

 

三、競賽或關卡得分策略 

  因為這次的比賽時間相當的短，所以對於每次的比賽我

們都有相對應的戰術，使我們的每場比賽都可以順利完

成。圖二是場地示意圖 

 
圖二 場地示意圖 

 

遙控路線：出發區→冰箱區→斜坡區→調配區→戶外區→

吧檯區 

 

初賽： 

這次賽制改由最終完成關卡得分，時間兩分半，所以我們

得分策略就是一次取兩壺大公杯，到調配區倒滿八分滿的

水量，但由於時間不足，所以只好以全速的方式衝刺到吧

檯區，故無法得分。 

加賽： 

不管重置次數，直衝冰箱區夾水杯，再衝到調配區倒水，

最後要在時間內把水杯放置在吧檯區，我們成功利用此策

略拿下了加賽組第一名。 

決賽： 

因為決賽是三分鐘，因此我們可以穩穩地走過每個關卡，

小心地把兩個水杯夾到吧檯區放置，得兩分。 
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四、機構設計及理念 

(一) 機器人之三視圖重點解析  

  圖三為為本機器人之等角視圖，圖四為機器人前視圖，

供用於夾持滿水位的水杯，於機器人的最前端有一顆伺服

機作為開門的直線搖擺機構，使機器人在做開門動作時可

以快速又有力的將門打開。圖五為右側視圖供用於夾持兩

杯大公杯，採用鏈輪帶動鏈條的方式使之上升下降，以傾

倒方式達到倒水功能。 

 

                圖三 等角視圖 

 

                圖四 前視圖 

(二) 機器人各功能機構介紹 

  圖六為滑軌機構，移動方式採用摩擦的方式進行直線運

動，由於滑軌的磨擦係數太小，所以我們又加上了魔鬼氈，

使此機構的運作更加地確實，不會再有滑動的誤差。圖七

為夾取杯子的機構，此機構的間距是計算過的，所以當我

們一次夾起三杯到吧檯區後變形，就可以一次到位，不需

要再做多餘的校正。圖八為上升機構，採用鍊條鍊輪可以

使此機構快速的上升下降，使我們不會花太多時間去調整

動作。 

 

圖五 右側視圖 

 

 圖六 滑軌機構 
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圖七 夾杯機構 

 

 

圖八 上升機構 

 

 

(三) 四部位的機構動作行為與關卡之關聯 

  根據機構設計理念，我們的機器人以頭、手、身、足等

四個部位與完成各關卡必要功能作闡述： 

1. 頭部機構 

  頭部機構以夾杯機構為主，如圖七所示由 4顆伺服機將

左右的夾爪變形，使三個杯子可以到固定位置，方便又快

速。 

2. 手部機構 

  如圖五中央及圖八所示，以鍊條鍊輪的方式將公杯機構

快速的上升下降，而公杯機構我們採用鋼繩將夾爪夾緊，

使公杯在倒水的時候可以確實的動作，道出需要的水量。 

3. 身部機構 

  如圖九所示，紅線所框出的部分作為身體與足部的分

界，而上半身的部分以鍊條鍊輪配合馬達與陀螺儀來將機

構作為平衡，使我們在夾取公杯與水杯時不會因為障礙物

而將水灑出。 

4. 足部機構 

  如圖九所示，底部安裝兩顆塑膠輪及兩顆全向輪作為行

走機構，此設計可使我們的機器人行走更加靈活，並可以

做出更多種移動方法。 

 

圖九 搖擺機構 
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五、電控系統 

  圖十為我們機器人的繼電器模組圖，單純以供應電力直

接供給馬達驅動，雖然快速卻沒辦法調速是繼電器的缺

點。圖十一為我們遙控者黃詠彬所用的遙控器，上面有驅

動行走的搖桿及動作按鈕，而搖桿的控制使我們可以更加

的方便去移動，也可以有更多種的走法讓操作者去選擇。

圖十二為驅動行走部分的 ARDUINO UNO 板及馬達驅動板。

圖十三為 ARDUINO MEGA2560 板，負責控制微動、平衡、伺

服機的板子，圖十四為我們機器人中所有的電路總圖，我

們刻意將控制板分為兩片就是為了減少錯誤，以及電路上

的模組化，一旦發現錯誤馬上就可以進行修正，而不用一

一檢查。 

 

圖十 繼電器模組 

 

圖十一 遙控器 

 

圖十二 UNO板 

 

圖十三 MEGA2560 板 

 

圖十四 電路總圖 
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六、機器人成品 

(一) 適應環境機制 

  為了適應比賽中大大小小的狀況我們做了 1:1模擬比賽

的場地，連冰箱也是直接買新的，而斜坡也是特別請人訂

做的，花這麼多的經費就是為了贏得這次的比賽。而製作

好的機器人也因為多次的模擬才可以萬全的狀態上場。 

(二) 關卡得分特色或達陣設計 

由於這次的遙控組的得分方法特殊，只有到最後關卡

才可以得分，所以我們的設計以少量確實為標準進行設計

與改良。 

1. 冰箱區 

  以圖四所示，以開門機構快速開門然後以滑軌機構及夾

爪將公杯夾出。 

2. 斜坡區 

  以陀螺儀偵測平衡，在斜坡區快速通過，而公杯的水不

會因斜坡傾斜而撒出。 

3. 調配區 

  使用上升機構將公杯提高，而提高到一定程度後，公杯

會因為被鋼繩拉住而傾斜，進而倒出水至水杯。 

4. 戶外區 

  以陀螺儀偵測平衡，在戶外區快速通過減速墊，而水杯

的水不會因斜坡傾斜而撒出，但是由於減速墊數量多，所

以在此關速度會大幅減少。 

5. 吧檯區 

  最後將水杯機構變形，使機器人不用做多餘的動作而快

速的將水杯放置指定位置，完成比賽。 

 

七、團隊合作的說明 

  經過了這一次TDK比賽，在這之中我們學習到了很多專業

知識與團隊溝通、分工合作……等，雖然在這過程當中有

許多的難題，但我們都能一一的去克服它，解決它，最後

讓我們在這次比賽中獲得了第二名。比賽一結束，就讓我

們放鬆許多，就連這半年的摩擦，都變成了我們笑而代之

的回憶。 

感謝這次TDK(水男孩)的比賽，不僅僅讓我們增加解決問題

的能力，更讓我們在這麼一個小團體中發現每個人不同的

特點而加以去把它發揮出來，這真的是一個難能可貴的經

驗，非常感謝每個隊員對這次的比賽不離不棄，如今才能

享受這美麗的果實。
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附錄 

  我們選用 2mm、3mm的鋁材為主要材料，因為在我們設計

機器人所有結構時有所考慮到剛性的問題，機器人本體重

量，以及機器人所需要的負載重量都需要較高強度的剛

性，如果剛性不足會導致變形、疲勞容易導致機器時常需

要維修，也因為我們機器人的重量較高，驅動馬力也需要

有所提升，所以我們以四輪驅動為主要克服方式來解決重

量問題。 

 


