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 學校名稱/隊名：中州技術學院⁄中州啦啦隊　　隊伍barcode：101161

鄭朝旭 教師

主要研究領域為精密機械工程與量測
技術。針對此一專題之製作，提供機構設
計、驅動系統規劃及動態功能安排方面之
建議。俾以結合理論與實務，進而達到機
器人之機構、造型與動作方面有所創意。

林宜慶

隊⻑⾧長：負責小組工作協調、初步模
型設計與製作、負責整體模型設計
與製作、小組討論紀錄、現場加
工、書面報告之設計篇撰文。

許瑞展

隊員：初步模型設計與製作、負責



整體模型設計與製作、小組討論紀
錄、現場加工、書面報告之設計篇
撰文、配線、機構功\u-32515 能測
試員、本組操作手。

陳致佑

隊員：初步模型設計與製作、負責
整體模型設計與製作、小組討論紀
錄、小組攝影、小組採購、現場加
工、電路焊接、財務管理、書面報
告之設計篇撰文。

機器⼈人特⾊色

特⾊色

特色一方形支架：一開始方形支架在設計的時候，就是為了能通過多關卡而設計出
來的，我們最後也証實了這個設計的可行性。

特色二橡皮輪：利用橡皮不易打滑特性，與轉彎機構的搭配下，輕易的達成轉彎。

特色三支撐桿：利用大扭力的馬達加上一根厚度夠的鋁管，讓機械人可以因支撐桿
的提升而讓機械人整台可以升降。



概說       

        以快速中不失穩定的目標下，讓機械人能以最高速且操控容易的去通過每一個
關卡。

機構

　　登桿方式在方形支架夠長的情形下，直接行進到斜坡處以便快速地爬上軌道。
轉彎處時運用蛇板原理所設計的轉彎機構，使一輪通過後另外一輪再通過的方式來
通過轉彎。斷崖處則是利用前後支撐桿去通過，原理為鍊條的應用，在鋁桿上鑽成
跟齒輪的齒輪比一樣大小的孔距讓齒輪能順利配合，進而讓齒輪轉動時帶動鋁桿上
下移動。

底盤

       當別人還在慢慢吞吞的爬上軌道時，讓機械人在跑點就可以搶先別人一步，然
而方形支架長度設計得比較長，是因為在後面的關卡也利用的關係。最底下的輪子
由於沒有固定住，因此可以隨意移動。

控制

　　轉彎的時候只能讓單一馬達前進，但是在直線前進的時候必須要四顆馬達同時
前進，避免脫軌現象發生。如此一來就必需要有切換的按鈕，讓操控者可選擇四驅
或者是單一馬達帶動。

機電

        電源方面是使用兩顆12V的DC直流電池串聯，因為機械人上大部分的馬達都
是使用24V，並盡量讓一顆按鈕可以控制大部分的馬達，以避免人為的操控失誤。

參賽⼼心得    
       在剛剛開始設計時擁有各式各樣的設計，那是以為實際做都可以做得出來，結
果真的在製造的時候，一樣簡單的零件要花費一整天的時間才能做的出來，有時候
卻連製作的方法都相當困難，因此深深感覺到理想跟現實是有一段差距存在的。經
過四個多月的努力後，雖然我們未獲得勝利，但是在與全國高手的互相較勁之後，
深深發覺到我們還是有很大的進步空間，落敗的原因也許是因為我們沒有別隊的創
思與創新，如果往後還有機會參加類似的比賽，我們一定會更加努力地思考與製
作，讓機械人得以趨近完美，但如果有人問起我們後不後悔參加比賽時，我們都可
以大聲說不後悔。



　


