
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 隊名：Anonymous 機器人名：Switch 

指導老師：陳錦泰老師 

參賽同學：周郁揚，王輝騰，林峻吉 

學校名稱及科系別：國立高雄應用科技大學－機械工程系 

  

機器人簡介 

 本次競賽由步行方式來移動，所以在步行機構上不

必須具有強度及速度，此機器人必須具有能通過關卡障礙

之能力及能夠抓取娃娃之目的，步行機構主要由曲柄搖桿

機夠變形而成，抓取之伸高機構概念由 Scissor Lift 架構變

形達到伸高的目的，整體機器人有 70%鋁材構件組成，其

餘有鏈輪鏈條、螺絲、螺帽、絞鏈銷、電線、馬達、控制

板等等所構成，控制採用無線控制，但也有製作有線控制，

預防比賽中不能作動情況。 

 

壹、 構想與策略分析 

一、 構想： 

以最常見的馬達驅動，使轉動變成前進運動來作步

行機構的構想。 

(如圖一，圖二) 

 

(圖一) 

 

(圖二，黑色線為運動軌跡) 

 

二、 策略分析： 

將運動軌跡的加速度，速度以及位置由電腦分析出

各點的數值計算出由靜止變為前進時的最大抗力，以及所

需之馬達的扭力，希望能夠讓機械人能在短時間內達到比

賽要求。(如圖三)  

 

(圖三，為前後腳在各個時間點 Y軸的位置) 

 

貳、 機構設計 

 圖二的構想為基礎，將它變成四邊各有一組，靜止

時為八根件在地面保持平穩，欲動作時由四根桿件撐起，

另四根桿件離地達到移動的效果(如圖四)；手部機構升高

採用 Scissor Lift 架構達到升高目的，Scissor Lift 常用於起

重機或者是高空作業的平台架高。(如圖五) 

 

(圖四) 
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(圖五) 

 

參、 步行驅動設計 

 依圖四來說明驅動設計，由馬達左右各一顆帶動各

邊的機構，以鏈輪達到單邊前後腳同動的目的，若是要轉

彎可採原地旋轉或者差速旋轉，原地旋轉為左右兩邊轉向

不同，差速旋轉位左右兩邊轉速不同。 

 

肆、 電路設計 

 由下列流程來設計電路。 

 

(在馬達控制電路部分採用 arduino MEGA的控制

板作控制) 

 

(上圖為 arduino MEGA 控制板的圖片) 

無線遙控器訊號傳輸的應用主要有 3種，分別為紅

外線、無線電波、藍芽傳輸。 

紅外線:一般使用載波為 38KHz，價格較便宜，但訊

號傳輸具有指向性，不能夠有障礙物遮擋，否則訊號沒辦

法接收。 

無線電:TG-11 的工作頻率在 300MHz~434MHz 之間

[1]，屬於超高頻，訊號傳輸是以廣播的方式，且穿透力強

不會因為有障礙物遮擋就接收不到訊號。 

藍芽傳輸:工作頻率在 2.4GHz，也屬於無線電的一

種，傳輸速率高、距離遠，可穿透障礙物。[3] 

TG-11 無線模組[1]其傳輸方式是透過波幅調變，用

固定的音頻頻率去調制高頻發射波的幅度，使發射的高頻

電波幅度隨著音頻頻率產生相應的變化。[2]                

http://zh.wikipedia.org/w/index.php?title=File:EM_

spectrum.svg&page=1 

 

 

在製作初期使用TG-11無線模組[1]搭配接收與發送

編碼器，及穩壓 IC 來穩定電壓的輸入，並以開關設置按鍵

編碼使訊號不易受干擾，無線電遙控電路主要由發射電路

和接收電路 2 部分組成，當接收器收到發射器發出的無線

電波以後再驅動電子開關電路工作。所以它的發射頻率與

接收頻率必須是完全相同的，再搭配優先編碼器來擴充訊

號的輸出量，增加可控制的動作數，完成品如下圖。 

 

(左為接收端，右為發送端) 
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但因為控制距離、穩定性及按鍵控制只有開關，操

控性較不人性化，操控者需要花較多時間練習。所以後來

使用，無線遙桿控制，在操作上較直覺，不需要特別記憶

每個按鈕是個別控制哪個動作，配合程式的撰寫，往前進

就往前推，往後退就往後推，也可以依據所推數值大小來

控制移動速度快慢。 

 

伍、 組裝、測試與修改 

 在組裝及加工時遇到重重問題，如配合件加工不

易、鑽孔孔距誤差、配合件加工時間太長、組裝困難等等，

經歷過第一板本的加工及組裝(如圖六)，上圖四為第二版

本。 

 

(圖六) 

 

陸、 機器人創意特色說明 

 採曲柄搖桿機構作為步行機構的基礎，手部機構升

高採用 Scissor Lift 架構達到升高目的，Scissor Lift 常用於

起重機或者是高空作業的平台架高。 

(如圖七，圖八) 

 

(圖七) 

 

(圖八，此圖為升高狀態) 

 

柒、 討論 

 步行機構的部分，也曾考慮過用四顆馬達提高扭

力，可是這會使得左右兩邊的前後腳同動的作動有所誤

差，所以才採用原來鏈輪的方式來使前後同動降低程式撰

寫的困難度；手部機構升高採用 Scissor Lift 試過多種的方

法最終使用電動推桿，使用電動推桿原因是由於機構要升

高需要較大的推力但使用導螺桿速度又不夠，所以為了解

決速度問題又不能犧牲推力，採用電動推桿來完成，電動

推桿推力有 80kg 速度卻有 17mm/s，升到最高不用 10 秒的

時間就可以完成，但因為推桿推力太過於強勁把機構推到

損壞(如圖九)，之後在改變此材料的大小跟固定方式就沒

有損壞的問題。 

 

(圖九) 

 



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 

 

 
4

捌、 實物照片 

 

機構伸高時可達 1.8 米 

 

 

整體機器人 

 

參賽感言 

第 16 屆 TDK 盃全國大專院校創思設計與製作競賽，

第一次參加 TDK 競賽，在製作此題目時機構設計一開始時

沒有任何概念與創意，於是開始收集資料包括歷屆比賽報

告書、歷屆影片以及外國的相關的比賽影片、報告書、論

文等等才開始有概念，也逐漸設計出機構，但發現到有加

工上的困難處，逐步改進之後才慢慢有了成品，作業期間

使用軟體模擬幫助設計，像是路徑軌跡、應力分析、安全

系數等等，省下不少材料費，作出成品再驗證過後與模擬

結果一致性高，才慢慢體會到就算上了大學學到的知識一

時之間要用卻又覺得難以結合，這應該只有競賽才可以學

到的知識跟經驗，當然也包括團隊合作規畫的理念。 
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