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鐘文遠 老師 

  本人擅長為機構學及機械設計。於本次參賽

過程中，個人負責評估學生構想的可行性。很高

興看到參與學生的積極態度，最後機器人並能如

預期的行走與作動。 

 

楊璟皓 

組 長: 

 我是再顯奇機隊隊長，現在為機械工程學系二

年級，我這次所參與的是線路銲接，採買材料，

工作內容主要是在於馬達接線及按鈕開關接線及

電路板的各個連接處，固定不鬆脫，參與這次的

比賽讓我學習到很多事物從構想到完成，雖然製

作期間有點挫折跟困難，但是我們還是利用時間

及努力來彌補經驗上的不足，才能得到如今的成

績。 

 

陳宗陽 

組員: 

       學生陳宗陽，現在為機械工程學系二年級，

本次為隊員之ㄧ，主要負責機構設計、製作與材

料採購，對機器人進行改進。 



 

林恒緯 

組 員: 

        學生林恒緯，現在為機械工程學系二年級，

為本次競賽成員之一，主要負責採買、機構製造

及蒐集資料。 

機器人特色 

  使用簡單的四連趕機構達成走路之目的，不僅在穩定度上具有非常

高的優勢，在重量上也是非常具有優勢的。 

 

概說 

  本組的機器人主要以輕量化為最主要目的，所以在走路部份只用一顆

馬達作為主要驅動動力，其餘使用鏈條帶動，如此便可節省許多多餘的

麻煩與重量。在材料方面則全以鋁作為主要材料，在接合處則以螺絲固

定。 

 

機構 

  主要的機構為機身兩側各裝設相同的平行四連桿組，長桿分別為機身

與步行桿。各連桿組中的兩短桿，由鏈輪及鏈條連結傳動，以達到同步

運動；且兩側短桿為同軸連動，樞接於機身上。當機器人欲在平坦表面

上走動時，假設機身著地，位於後方的步行桿，將被驅動旋轉至機身前

方且碰觸地面；由於四連桿持續運 轉，此時換機身被驅動旋轉至前方。

藉此循環運作，以使機器人前進。 

 

  其餘構思及未完成的機構，尚有使用氣壓缸以執行伸展與翻牆，使用

三角輪以攀越樓梯等；該等皆未能於參賽時順利與機身主體結合，並成

功運作。 

 

底盤 

  機器人的底盤，主要由較輕的金屬鋁條來做為主體的架構，為了能盡

量減輕機體的重量，除了馬達及電池放置處外，其餘為中空狀態。 



 

控制 

   採用無線的遙控器來控制機器人，以達成所要的目標。由於最後僅

保留步行用的單一馬達，控制箱僅含停、前進與後退三種操作功能。 

 

機電 

   電路的部分，除發射器與接收器外，另由一些電阻、繼電器及電晶

體所組成。５Ｖ電源供無線收發器用，而馬達的電源則採用單顆的１２

Ｖ電池。 

 

其他及美觀 

   機器人的運動方式很像花豹打獵時的跑步方式，因此其外觀亦設計

成花豹的樣子。 

 

參賽心得 

 

 得知有這項比賽後，我們就全力投入下去，在製作的過程中，可能為

初次參與，許多東西都是從零開始，一切都不懂，只能下課一直跟教授

討論，關於如何設計機構的構想，以及機電的設計，與材料的選購方

式，一切都是值得討論的。 起頭的路上非常困難，像是機械結構的設

計，我們都設計得很合自己的想像空間，但我們都忘記了實際與理論的

差異，我們可以做到的部分能到哪裡，有些東西做出來的誤差值又是多

少，這些東西我們一開始都沒有考慮進去，在時間的配置下也不是很恰

當，一開始還很天馬行空的規劃，但是，事實上隨著一關一關的做下

去，會發現一關克服後，要繼續做下一關的時候，會產生很多問題，好

比第一關的機構會撞到第二關的機構，這些都是很難得的經驗。 比完這

次的比賽，讓我們得到很多寶貴的經驗，也發現還有許多可以學習的地

方。看到別隊的機器人，發現到別人的設計也是別出心裁，個個與眾不

同，只能說我們還有再進步的空間。 我們學校團隊第一次報名參加這項

競賽，感謝 TDK 文教基金會的經費支持及主辦學校明新科技大學的用心

舉辦，使我們有學習的機會，經過這次比賽，我們的實力成長很多，但

願明年有機會再接再厲，再創加機。 
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