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  

  

 

羅勝益 教授 

羅勝益教授，服務於華梵大學機電工程學系，從

事精密加工、製造工程、精密磨削加工、精密切

削加工、鑽石/CBN 工具研發、深刻模造等研

究。 

 

吳昱霆 

學生吳昱霆，於本次比賽中擔任隊長、遙控人

員、檢修人員，負責通知組員各項資訊、遙控及

維修機器人，主要負責電控部分的設計及製作、

程式撰寫。 

 

李家然 

學生李家然，為本次競賽隊員之一，主要負責構

思機構設計及製造，對機器人提出改良，並且製

作相關文件檔與簡報。 



 

林俊良 

學生林俊良，為本次競賽成為之一，主要負責構

思機構設計、製造及改良，資料收集與零件採

購，並且製作書面資料與報告。 

 機器人特色 

   採用四輪驅動搭配越野輪胎以提升機動性，加上轉向機構使機器人

靈活度更好，伺服機控制機械手臂可擁有更高精準度的操控，而無線電

遙控器使得機器人與操控者可以實現遠端遙控。 

 概說 

   使用 ATMEL 公司所出產的 AT89S51 單晶片微控制核心。其中包含了

車體機構、機械手臂以及傳動部分，車體設計方面以輕量化為原則。利

用 H 橋(H -Bridge)電路控制馬達正反轉驅動四顆馬達；在機械手臂的部分

則採用數位伺服機，以 PWM(pulse width modulation)脈波寬度調變技術

來控制夾爪的開合及手臂抬舉的角度，以無線傳輸(紅外線編碼 PT2248，

解碼 PT2249、無線電解碼 HT-12D，編碼 HT-12E)的方式控制機械運作。 

  
 機構 

   主要機構設計有轉向機構與機械手臂，轉向機構採用軸承作為每個

桿件之間的 joint，而以伺服機搭配伺服片作為驅動軸，帶動整個轉向機

構；而機械手臂的部份，一樣是採用伺服機以轉動每個關節，以精準控

制手臂的動作。 

  
 底盤 

   底盤的主要材料採用鋁，製作成前後輪模組，而前後模組使用不鏽

鋼管作為連結以達到輕量化，搭配四顆馬達與越野胎以實現四輪驅動及

高度機動性。 

  
 控制   

         採用 Atmel 89S51 作為核心控制晶片，解析遙控器指令、輸出 PWM 訊

號控制伺服馬達角度與直流馬達轉速；HT-12D/E 兩顆晶片作為遙控器訊

號編碼與解碼，搭配無線電實現遠端遙控。 

  
 機電 



         使用 H 橋(H-Bridge)電路來驅動四顆馬達，使之能以 PWM(pulse width 

modulation)來控制控制每顆馬達的轉速及正反轉，這麼做有兩個優點，其

一是因用四顆馬達分別驅動四個輪胎，每顆馬達之間必定會有些許的差

異，造成控制上的誤差，若使用 PWM 可以修正每顆馬達的轉速，使方

向的控制更加精準；其二，使用正反轉在轉彎時可使內圈的兩顆馬達反

轉，迴轉半徑更小，彌補因車體過大的缺點。 

  

 參賽心得 

         我們很高興能參加這次的 TDK 盃第 13 屆全國大專院校創思設計與

製作競賽，從去完明新科大主辦的說明會以後我們就開始了解規則，尋

找可用的資料，以利我們機器人的製作。因為我們是第一次參加這個比

賽，有許多地方都是從零開始摸索，例如機構設計、電控設計、元件該

去哪裡購買、又該使用哪種元件等，遇到了很多種的問題，也因此我們

才能學到許多大學課程沒有教的事物。 

         花最多時間的當然是暑假了，前面光是要了解機構的特性以及各種

元件的選用及尋找就花了我們很長的一段時間，畢竟我們經費也不夠，

所以真的是能省則省，不只找東西要能符合我們的需求還要找最便宜

的。在製作上我們也常常因為意見上不合，而學習到了許多待人處事的

方法，在機構的部分可以說是我們最大的障礙，我們從來都沒有製作過

這類的機構，在機構的合理性、強度以及組裝我們都碰到了很多問題，

也常常詢問老師的意見，聽取學長的建議，最後做出來的感動真的覺得

辛苦了半年總算值得了。電路則是製作最快的了，畢竟我們學校主要教

的都是電路原理，稍微想一下馬上就能跟機構進行整合了。 

  

 


