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陳世樂 教師 

研究領域：非線性控制、非線性動態系統

分析。 

教授課程：工程數學、線性系統。 

 

楊祥斌 

隊長：小組隊長，負責小組工作協調，程
式設 計、機器人現場比賽之操作。 



 

黃冠霖 

隊員：組員，負責馬達驅動電路的設計與
實 現，底盤傳動設計，以及電子材料的選
構並自行焊接的工作，並整合各種感測原
件，以及電路維修的工作。 

 

潘政宏 

隊員：組員，繪製零件與組合件之圖檔，
以及 機器人的部份機構設計與製作負責
人。 

 

駱鴻恩 

隊員：組員，負責取球機構的概念規劃，
路線 規劃的設計，小組攝影，機構加工，
小組討論紀錄及書面報告之彙整與撰寫。 

機器人特色 

概說 



  自製的基座固定車輪，並使用正齒輪放大馬達扭力。設 計出二維方向的側
向取球機構，並搭配特製的機構－黑箱作業，使用最少的過程完成最大的目的。 

 

機構 

  其實在機構的設 計上，我們下了很大的苦心，我們希望能用簡單且容易維

修的機構，當作機器人的主架構，所以我們設計出一簡易儲球槽以攜帶木球，二
組二軸機械手臂，用以將球 掃進儲球槽。 

 

底盤 

  使用角鋁製成框 架，於上方放置木板，用以承載控制器、電池其電路板。L

型鋁條當作主結構，運用兩輪驅動和一 個舵輪，這樣不僅在盈動速度上會變快
許多，也可以減輕馬達的負擔。而我們使用一般用於娃娃車的塑膠輪子，因為它
沒有爆胎的問題且重量十分輕巧，但是由於摩 擦力不足的問題，所以我們使用

了束線帶來改善這個問題。 

 

控制   

        機器人的移動，是使用控制器撰寫程式控制。程式中 的參數，來自於先
前於模擬場地中的測試。機構動作的控制是藉由開關和單晶片。 

 

機電 

        使用伺服馬達，並搭配鉛酸蓄電池，較重的兩者成為機器人的負擔。 

 

參賽心得 



研究能力對大學生來  說，除了能驗證自己在大學學習的成效，更是往後進入研究所或企

業所需具備的必要技能，學習對事物的分析思考能力，讓我們獲益良多。  

 

 

 


