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張合 老師 

現任台北科技大學副教授，台北科技大 學

機電學院博士，主要專長為奈米流體製

備、奈米材料特性與檢測、機械製造、壓

力量測技術。 

 

劉軒 

組 長:小隊主要領導人，對各方面皆有一定

技術，負責工作廣泛，機體構想、主要設

計、馬達選用、車架製作、機構製作等，

並為該隊操控手，花費了大量時間在練習 

機器人的操控，操控技術熟練且有創思窩

最強操控手之稱。 



 

黃國維 

組員:主要負責跟電有關的所有工作，電路

板設計與製作、單晶片參數修改、遙控發

射與接收模組修改、電子零件購買、機體

製 作補助，花費的大部分時間在電路的穩

定上，嘗試過各種錯誤並於最後成功克服。 

 

謝易達 

組 員:由於其加工技術與實作能力極為優

秀，主要負責機體製作以及修改，針對實

際所發生的任何問題加以測試並做改進，

加強車體的強度，以及取車過桿的穩定性， 

可說是在此機器人的機構部分花費最多心

力者。 

 

我門設計的機器 人具有底盤升伸降之功能，並利用此機構來將機器人升伸

起，活用前後底盤能分別伸降之特性，運用前伸後降、前降後伸、前後皆伸、前

後皆降四種狀態來克服各種 難關。 

機構 

  我門在前輪部份 是使用兩支行程為 20cm 之氣壓缸，做垂直伸降動作，原

先設計是使用單邊兩組行程為 28cm 之滑軌，完成後發現抗扭強度不夠，故增加

成單邊四組滑軌，此外 由於車身內部要預留空間存放三輪車，因此將馬達放置

於外部。而後輪部份為使車體在過凱旋鐵道時能有足夠長度停放在鐵桿上，且又

不會因車身太長而導致轉向不 易等等問題，我們將後輪設計搖桿方式並以氣缸

推動，使之收起時能向車後方旋轉加長車身長度，以利過桿動作。 



底盤 

  為配合快速抓取 第一台車，我們將車體設計為「ㄇ」字架構，使的在抓取

設計第一台車時只需將車從後方開入三輪車上，便完成第一台車之抓取，並將兩

旁車架設計成三支方鋁，後 方車架也是三支方鋁做交叉固定，並於上方增加一

不鏽鋼方管以支持底盤於左右旋轉時所產生之扭矩。 

 

控制 

  我們使用無線遙 控的方式來進行控制，無線遙控接收機會產生方波的訊號，

此方波最主要用於伺服馬達，但我門則是使用單晶片讀取方波大小，並以各方波

所對應的動作作動，這樣 可以更加活用接收器，並且成本上也節省許多。 

 

機電 

  我們是以電路控 制加上單晶片來達到我們所預期的動作，首先要對接收機

所做出的方波作處理，利用視波器讀出在發射器控制時各種狀態所對應的方波大

小加以記錄，再來利用單晶 片判斷出各種方波，在針對方波的大小做出所預期

之動作。 

 

其他 

  由於車體內部無 法放置兩台三輪車，因此收入第一台後，還需另一機構將

第二台車抓住，因此我們模仿類似拖吊車之機構設計一勾爪，另外當本體完全上

鐵桿後，會完全無法移動， 因此需要一小機構將車身頂住鐵桿推向前。 

 

 

參賽心得 



        這次參賽已經不是第一次參賽了，雖然在某些技術方 面已有相當的基礎，

經驗上也比以往豐富許多，但所碰到的問題還是很多，每次參加比賽都要試者去

解決各種不同狀況，但也學習到更多寶貴的經驗，這些經驗都是 在平常上課所

無法得到的，以後我們會繼續對我門學弟妹宣傳全國大專院校創思設計與製作競

賽這種好比賽，當然也希望主辦單位能繼續加強各種與比賽相關的事 項，讓比

賽能夠越辦越大，讓所有人都知道台灣的機器人也有一群人在努力發展的。 

 

 

	  


