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陳清檳 教師 

主要研究領域為精密機械工程與教
育研究。對於此機器人的製作給予

諸多的理念及構想，安排良好的環
境給我們設計與製造成品，以及經
費的補助。 

 

林俊宏 

隊長：負責財務管理，小組工作初

步分配，書面報告之製作篇撰文，
小組攝影，採購，電腦數值控制機

械加工。 

  

 

廖天健 

隊員：負責控制部分，涵蓋電路設
計、電路測試、電路焊接、系統穩

定性調校、單晶片程式撰寫、電子

元件採購。 

機器人特色 



概說    

        對我們而言，機器人最重要的就是要輕化，輕化可以讓動力不至於損失

的過多，因此我們對於材料的選擇非常重視，我們本來考慮到以鋁材來作為
主要材料，但後來業界長輩提醒我們應該找塑膠材料來代替，塑膠在比重上
絕對不可能高於鋁材(比重 2.7)，因此我們決定往塑膠材料下手。最後我們決
定以尼龍(MC)來做主要材料以下是尼龍的簡介，尼龍(聚醯胺樹脂 
Polyamide, PA, Nylon)比重 1.17，有好的耐衝擊性是我們做機器人的好材
料。 

 

機構 

        主辦單位提供的比賽軌道是 S41 鋼材，形狀為圓形，如果使用塑膠的輪
子，因為摩擦力的關係並不容易在軌道上行走，因此我們利用橡膠來製作輪
子來解決這個問題，橡膠在鋼軌上有一定的摩擦力但橡膠的比重大，重量重，
沒辦法達到我們要輕化的理念，所以我們用 CNC 銑床加工，將多餘的橡膠
切除，減輕重量<圖三>。因為我們所選用的輪子是一般的橡膠輪所以我們在

輪子中間加入培林和齒輪，以達到順利傳動的效果。我們的直流馬達由於空
間中的限制所以必須垂直擺放運用傘齒輪來節省空間。 

 

控制機電 

        在這個機器人的控制系統中，為了避免控制線侷限了機體的動作，因此
我們選擇使用無線遙控的方式進行操控，但是所買的收發模組卻無法滿足我

們設計所有的動作，因此我們使用 CPLD 來建構一套適合我們自己的通訊協
定，建立一套可達三十六位元的單工傳輸。由於機體設計擁有相當大的強度，
可說是摔不歪、砸不壞，所以動力的部分也要特別加強，電力方面我們採用
24V 的直流減速馬達，題供大扭力進行推進，變型的部分採用 12V 的高扭力
步進馬達，對於變形中的每個環節都能準確的定位，避免機體滑脫的情形產

生。 

 



其他 

        我們機身中還有一個不錯的設計，就是氣壓源的裝置。氣壓對我們的機

器人而言是一個很重要的動力源，我們思考了很久，要製造一個輕又有足夠
壓力的氣壓瓶。原先我們使用軍用水壺作為容器，但因為瓶子外型在氣壓灌
入時會變形而不甚理想，後來我們利用空的汽水瓶作為容器將壓縮空氣裝入
其中，經過一個簡單的機構來傳送空氣，機構的構想來自於加工廠中的壓縮
空氣管線，用通氣孔和寶特瓶相接，進氣口的接頭是利用機車輪灌風的風嘴
來製作，他的作用是把空氣灌入瓶中。灌風的器具我們也同樣的選擇了機車
電在灌輪胎的器具，一方面利用表的控制不會使瓶中的壓力過高，一方面在
接頭沒有和灌風的器具接觸時空氣不會漏出，以達到效果。快速接頭和調壓

閥相接，調壓閥再和電磁閥相接以達到氣壓作動的效果。 

 

參賽心得    

        首先很榮幸的主辦單位能夠給我們這個機會參加這次的創意設計與製
作競賽，雖然忙了將近半年，但這段時間讓我們學習到很多過去都不了解的

東西。現在我們知到要怎麼在網路上尋找適合我們想要的東西，也知道該去
哪裡才可以買的到我們所需要的材料，對於材料方面也有了更多的了解，並
且我們的製造過程全部都是由我們自己來親手製造，打從最簡單的機器人骨

架，到最後的電路控制都是由我們一手完成。再過去我們並沒有這樣的機會
來進行這樣的實務，只有在實習課的過程中練習過而已，但是參加了這次的

競賽後，我們對於這方面的技術更加的成熟，雖然在這過程中沒有外介的技
術支援，但憑藉這我們一次又一次的會議以及互相的溝通包容，讓我們可以
達成共識共同為同一個目標努力，最終才能將這個機器人完整的製造出來。
當然我們也非常感謝我們的指導老師 陳清檳老師，在我們研究的過程中陳老
師總是一再的給我們鼓勵以及建議，對於我們設計的想法進行修正與補強，
再沒有其他人幫忙與贊助的情況下，讓我們感到非常的窩心，最後我們還是

要向帶領我們的陳清檳老師致上最高的敬意。 

 

  



  
 


