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遙控組：中州啦啦隊 艾爾莎

指導老師：鄭朝旭 老師

參賽同學：林宜慶、許瑞展、陳致佑

中州技術學院 機械與電腦輔助工程系

機器人簡介

本組針對第十屆全國大學創思設計與製作競賽所設計

之機器人，為符合競賽中需要的各項功能，並在熟悉規則

後，並初步將各個障礙分成“行走”及“過彎”二大類後，組員

們集思廣益開始提出各種方案，設法排除障礙。

由於“鋁”具有質量輕、加工容易的特性，因此，我們

選用鋁材來做為主體架構，並以“自攻螺絲釘”(圖一) (a)

及“氬焊” (圖一) (b) 做為銜接的方式，為了增加其結構強

度，在各個接合處中加入“L 型鐵片”固定之，並運用此方式

完成機體決大部份的組裝。

(a) (b)

圖一 (a)自攻螺絲釘(b)氬銲設備

設計概念

我們在這次的競賽中，試圖將機器人以“雲霄飛車”的

概念來進行本次競賽的機器人設計，一開始與軌道做銜接

時，設計出方形支架使機器人能快速的接近登入點，縮短登

上軌道的時間。

順利登上軌道了之後，我們在上方機體的機構上，使用

蛇板的設計概念，來設計過彎機構，讓前輪以四輪驅動方式

先行轉彎，但後輪還停在直線部份，等待前輪轉彎成功；後

輪再以相同方式前進。如(圖三) (a) (b) (c)所示。

在直線行走時，方形支架的機構能進行 360 度的旋轉，

這個動作看似簡單，但卻可以使機器人的重心，隨著方形支

架擺動的位置不同，而使機器人重心能隨心所欲的改變。

到達高低斷軌時，利用機器人上之二支撐桿，以前後支

撐的方式，使機器人能安全的下軌道並與軌道做銜接，最後

抵達終點時，機器人便將方形支架向下支撐，使機體順利脫

離軌道，機器人架構如(圖二)所示。

機構設計

1. 機體下半部

採用質輕、加工性佳的“鋁”材作為主體架構，規劃出

如下半部的方形支架，以“自攻螺絲釘”做為銜接的零件，

且為了增加其結構強度，在各個接合處中加入 “L 型角鐵”。

圖二 機器人架構示意圖

2. 機體上半部

機體的上半部主要負責軌道上的“行走”與“過

彎”。因此，輪子方面採用橡皮輪，由於橡皮輪具有高摩擦

係數及可壓縮的特性，所以，在軌道上行走時可增加其穩定

性。而過彎時，可以產生彈性變形，以提昇過彎時的順暢性，

在完成過彎動作之後，因橡皮輪只受到彈性變性，所以，可

立即回復成原來之形狀。
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圖三 (a)過彎機構示意圖

(b)過彎機構

(c)過彎機構

3. 鍊條帶動機構

機體的下半部，在設計上主要可使機器人站立和前進，

與上半部結合之後，利用馬達帶動鏈條使兩側旋轉 360 度，

而不會受到場地的限制而阻礙前進，到達對岸後能夠站立，

快速脫離與鋼管的接觸。如(圖四)所示。

機電控制

在電源方面我們使用的是直流(DC)驅動的方式，直流傳

動優於大轉矩變量及低電源用途上，而且利用簡單的控制形

式便能容易取得高度精確的轉矩和速度反應。

由於設計上的關係，機體的上下部份，需分成二個部分

的控制。

1. 機體的上半部是由五顆汽車車窗馬達，如(圖五)(a)，

配合鏈輪及鏈條來帶動， 如(圖四)。考量橡皮輪在直線及

爬坡時需高扭力，因此，馬達驅動部份使用 12V(DC)，以獲

得較高的扭力節省不必要的時間浪費。

(a) (b)

圖五 (a) 車窗馬達 (b) 12V DC

電池部分則串接兩顆同型號同伏安的 6V直流電池來獲

得所需的電量，如(圖五) (b)。

控制部份則採用三個翹板自復式開關，分別控制左右

輪，使前進後退；以及兩側作 360 旋轉運動。

2. 下半部的驅動是將兩顆減速馬達固定於機體前面，即

採用前輪驅動的方式，原先採用 6V (DC)來驅動，但速度過

於緩慢，於是改為 12V (DC)。

控制方面採用二個翹板自復式開關，分別控制左右輪，

使前進後退及轉向。

機器人成品

圖六 變形前

圖四 變形後的機器人架構
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圖七 變形後

參賽感言

經過四個多月的製作，我們都成長了許多，也深深了

解何謂團隊；團結的隊伍才能稱之為團隊，團隊不是要其他

組員去跟你去協調，而是要你去跟其他組員進行協調，協調

成功這就是一個成功的團隊，協調失敗只能稱之謂隊伍而不

能稱團隊，成功的團隊要學會做工作的分配，不能說一個人

負責全部，可是也要有帶頭的人來負責大綱與分配～

在一開始我們都太小看機械人的製造與設計，導致於

後期的創思困難，也證實夢想永遠跟現實有一段不小的差

距，因為每一個組員都是第一次參與機械人的設計跟製造，

難免會出現天馬行空的想法～譬如在剛開始設計時，曾經有

想法說要用類似雲梯車的軌道直接到達終點贏到勝利，但是

在詢問老師的意見後，發現依現在我們自己所擁有的技術中

根本是不可能做到的事情，也有組員不滿意其他組員的想法

而大發雷霆～但是創新思考就是建築在不能實現的情形下

才有的產物，雖然說機械人要靠自己創思，但是還是時常發

生離譜的設計～譬如說想要用熱汽球的方式慢慢的飄向終

點等等～為了要可以又快又穩的前進，我們討論了不知道幾

次，開了不知道幾次會，為了讓機械人真的可以現實化，小

細節的部份是改了又改，絞盡腦汁的想讓機械人實體可以做

出來～在終於做出第一代機械人的時候，內心的感動真的是

不能用言語可以形容的～而第一代機械人在前進受阻礙的

震撼也讓自己的心得冷靜下來，慢慢思考為什麼不能轉彎？

那時候才發覺自己太過於自大，自以為是的覺得應該沒有人

比我們這一組還要更強，既然我們的過不去，別人也一定沒

辦法過去～回想起來真是可笑，當初自己怎麼有那麼自大的

想法阿，再經過雲科大的正式比賽後，幸好那時候沒覺得別

人真的沒辦法過轉彎的部份，不然我們就去那邊丟臉的～

由於四位組員中只有一位擁有實際工作的經驗下，造

成機械人製造部分，只能聽這一位擁有實際工作的組員的調

度，造成許多事物都是由他自己一個人決定，也因此有許多

次的製作碰壁與失敗，使得進度嚴重落後，而人總是要慢慢

的學習，要不然會沒有成長的～～慢慢的其他組員也學會去

思考，而不是一味的聽從，漸漸的每一個組員都會開始做製

造的思考~

而設計時輕鬆簡單，製造出來卻感覺十分困難，光是

要做一點點機構，就要花掉半天的光陰，就要花掉半天的光

陰，光是做出外殼就花了我們兩三天的時間，組裝期間又要

思考”怎樣裝配比較好”“這一項裝上去其他東西怎麼

裝，因此進度又慢慢的被拖延下來~

為了趕上被拖延的進度，我們每天都是在機械人身旁

度過，有時候累了就在旁邊的椅子上或者自製木床上休息片

刻，每一次回家洗澡都在自己問自己真的這樣下去嗎?要不

要放棄呢?堅持的結果真的可以讓我們奪冠嗎?每一天都是

這樣自己又問自己，可是每一天早上集合的時候又看到每一

個組員準時到達，臉上都寫著”在堅持下去吧”，這就是我們

堅持下去的理由

其實我們在比賽前一天還在我們的減重計畫，在比賽

前一個星期就開始的減重計劃，一直持續到我們上遊覽車的

前一刻，才算的上減重成功，我們大概有稍微算一下，我們

大概減重快九公斤左右，結果令自己都覺得不可思議～

如果問自己是否後悔參加ＴＤＫ機械人比賽，我們

可以非常的肯定的回答說 ”不會後悔”，在製造期間組員

都學了許多東西，不管是做人處世、思考模式都擁有跟在比

賽前不同之處，在期間真的學了很多東西，也了解許多事

情，所以我們才可以很自豪的說”不會後悔”這四個字

感謝詞

首先我們要感謝ＴＤＫ給我們這一次的機會，讓我們有

發揮以及測試自己能力的地方，我們還要感謝我們學校〔中

州技術學院〕給我們的幫助，尤其是我們學校中的機械工廠

的管理員黃先生、工學院的黃院長跟機械系上的老師，還有

最重要的是我們的指導老師鄭朝旭主任，在我們失去鬥志的

時候所給於鼓勵與支持，也謝謝有幫助過我們的人。
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