
TDK 盃第 16 屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 

2012 年 10 月 20 日至 2012 年 10 月 22 日                           臺灣‧彰化  中州科技大學 

 

 

1 

遙控組 ： 高應 TSLY  及 絆 

國立高雄應用科技大學 

指導老師：蔡立仁 

參賽同學：孫維勵、楊坤霖、林宏彥 

 

機器人簡介 

本次的競賽為「高空救援」，分為三個關卡，各隊機器

人從「出發區」出發，須完成「山崩區」、「土石流區」、「淹

水區」等救援任務。救援路線可分為兩種。第一種：淹水

區 → 土石流區 → 山崩區。第二種：山崩區 → 土石流

區 → 淹水區。由於機器人本身之設計不適合完成所有指

定動作，所以改採策略性完成救援，而本次我們是從淹水

區出發經過土石流區，最後只搶救山崩區的麒麟娃娃，在

將放有麒麟娃娃的吊籃掛置纜車上，走回出發區即完成比

賽。 

設計概念 

本次為了能增加腳步機構能夠跨越枕木，所以在腳底

加裝比較大的圓形橡膠。(圖 1) 

 

圖１ 

 

機構設計 

  本次腳步機構採用曲柄搖桿機構（圖２）來進行步行

動作，利用各桿件的帶動使得機構能夠有固定式的運動曲

線，使之機構能夠順利進行步行，而手部機構則採用軸節

式設計（圖３），而非採用直角坐標式，採用軸節式雖然程

式上相對於困難，但是空間上相對於直角坐標式節省不

少，靈活性也想對提高，並且手部結合了齒數不同的齒輪

（圖４），藉此達到所需要求之速度，並且確保馬達所傳達

之動力能夠有準確的速比。 

 
圖２ 

 

圖３ 

 

圖４ 

機電控制 

  這次採用單晶片，運用 arduino 控制板（圖

５）來進行所有輸入及輸出訊號處理，並利用寫

入的程式來進行馬達的控制，及搭配馬達驅動器

（圖６）來進行各種馬達的速度調整。馬達驅動

器是使用馬達控制器 PWM 來進行馬達的轉速控

制，藉此讓腳部的馬達能夠有相同的一致性，不
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至於轉速不同而造成速差。而在本次搖控部份是

採用無線控制，利用兩塊 arduino 控制板搭配藍

芽無線發射模組來進行無線控制，兩塊控制板個

利用一塊無線發設接收模組（圖７）來進行通訊，

藉由兩塊控制板內的協定使得訊號可不受干擾，

也因為為無線控制，讓作動時可不被電線所影

響，也可讓控制範圍更加廣闊，此控制方式也能

直接利用手機 App（圖 13）來進行操控，並且兩

種操控隨時互換不會產生問題。而本次的遙控器

製作採用遙桿（圖８），搖桿搭配控制板，可大大

減少按鈕的使用，也節省了搖控器的空間，運用

幾顆搖桿搭配程式，讓操控更具靈活性。為了遙

桿的供電而使用穩壓電路，讓輸入電壓能有穩定

的電壓，不會因為瞬間脈衝而把電路燒毀，也能

做電路保護作用。 

 
圖５ 

 

圖６ 

 

圖７ 

 

圖８ 

 
圖 9 

 

圖 13 

 

圖 14 
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機器人成品 

 

圖１０ 

 

 

圖１１ 

 

圖１２ 

參賽感言 

  本次的競賽終於圓滿落幕了很榮幸參第十六屆 TDK

全國大專院校創思設計與製作競賽，是很榮幸的一件事，

從開始報名到比賽當天，每天所過的日子都非常充實，且

每天所遭遇的狀況都是無法預測的，在比賽當天所看的其

他參賽選手所製作的機器人中有許多不一樣的設計，同時

也學到了不少好用的機構。在參加這種團隊的競賽，所要

學習的似乎才是最重要的，在隊員中可以互相體諒以及達

成共識，是需要花一點時間的，或許在現代社會中團隊合

作才是獲勝的關鍵，不過在這漫長的過程中確實學習到許

多見識，同時耐心也增加了很多，還有了解到人際關係即

要有責任感。比賽的過程是在於享受比賽，所以這次也得

到了很好的結果。 

 在這專題中讓我了解到團隊合作比孤軍奮戰還要更

加的擁有展望性，在三個人的討論中，可以發現每個人的

想法會有相當多的不同，再結合每個人的意見後，會形成

另一種新的創意出來。這次競賽也相當感謝老師在花費這

麼多資金與許多癥結點的狀況下，還相當的鼓勵我們將成

品做出來讓我們擁有最完美的結果。 

 在這一年的製作過程中，經歷了很多辛苦過程，從

最初的步行機構設計，過程不斷修改，修改完進行實體製

作，製作完成後經過測試發現不符合比賽要求，所以重新

設計，在電路部分，一開始時很天真的以為運用繼電器幾

個簡單的按鈕就能達成所要成果，但是在經過測試之後，

發現每顆馬達所輸出的轉速與規格上都略有差異，因此為

了達成再行進間馬達能夠不因為轉速問題而造成操控手的
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麻煩，並且在控制手臂部分能夠有效控制每顆馬達的速度

達到所需之靈活性，於是決定改加裝控制板與馬達驅動

器，修正操縱不易之問題，也運用了無線控制，使得機器

人更賦予有獨特性。 

感謝詞 

  感謝 TDK 文教基金會、教育部技職司即中洲科技大學

辦了這樣有意義的比賽，讓我們能夠有發揮的舞台，同時

也利用這個基會與其他學校護鄉交流學習和觀摩切磋，同

時也感謝國立高雄應用科技大學機械工程系的系主任即指

導老師給予我們許多資源，當我們遇到難題時適時給予協

助與指導。 
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