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遙控組 : 正修先鋒隊  創新雞  

 

指導老師：龔皇光 教授 

參賽同學：胡峻豪 洪健凱 蔡明亨 

私立正修科技大學 機械工程系 

 

  

 

機器人簡介 

  我們正修先鋒的創新雞突破以往龐大的體積，製造出

簡單輕巧又不失生動的一台機器人，並且響應這次『環保

足塹風』的主題，材料上不單單只是金屬，還包括了回收

鋁罐、鐵罐、嬰兒車輪胎等作為我們的材料。無線遙控的

選擇也突破以往都使用線控的情況。整體結構雖然簡單，

卻可不受場地限制，行動敏捷，動作簡單不複雜，發揮出

最大的效果出來，這就是我們的機器人『創新雞-咕咕』 

 

 

設計概念 

這次的主題『環保足塹風』最主要的就是推崇環保風

格，而關卡《環保風尚》就設計為最低高度 25公分的一座

閘門，起初想到的就是直接從下方穿越過去是最簡單也是

最迅速的方法，所以我們製作的創新雞就把整台的高度低

於 25 公分，用於直接穿越。而《 零廢棄全回收》關卡部

分則是三樣可資源回收的回收物，分別是保特瓶、鐵罐、

電池，最初想到的就是直接夾取，但是太過於普通，為了

發揮我們的創意部分，我們聯想到了推土機的鏟取、旋轉

門、輸送帶、一次夾取三個的超級大夾子、用強力磁鐵作

吸取等許多的構思，最後我們選擇了旋轉門這個提議，輸

送帶我們也有製作出來，只是做出來實際做測試，發現過

程消耗的時間太久了，我們就取消了輸送帶這個構思。而

旋轉門我們製作完成後，雖然一次只能收取一個回收物，

但是只要夠熟練，相信就能夠克服當中所消耗的時間。且

旋轉門的夾取機構不單單只是回收，它還能在最後《跨越

鴻溝迎接未來》的關卡用於跨越鴻溝。 

這項機構，真的是我們『創新雞』的核心機構，象徵

著我們機器人的腦袋，掌控這所有關卡的過關條件，沒有

這項機構就無法過關了。 

機構設計 

  主要將機器人分為車體、傳動、連桿機構、旋轉機構，

這四部分。 

  車體我們選擇長條型中空鋁擠型作為我們的材料，組

合成 H型的結構(圖一)，最簡單的Ｈ型只使用了三條長方

形中空鋁擠型就可做出，並且有相當穩定的表現。 

 

 

 

（圖一） 

  照片中就是我們當初排列並組裝後所拍攝下來的照

片，Ｈ型的車體結構。 

  不過最後發現，慢慢的將東裝上去之後，並且試跑之

後，發現中間Ｌ型角鐵會鬆脫，然後就車體結構就變形了，

必頇得常常去檢查螺絲的鬆動，這讓我們知道，單單的Ｈ

型結構還是不夠穩固，基於這原故，我們想到了用組合的

方式，將Ｉ型加上了Ｈ型的中心支架（圖二），這樣的組合

模式，讓整個結構穩固、受到撞擊不易變形，大大的改良

了之前的Ｈ型結構造成的問題。 
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（圖二） 

  這張照片是後面組裝機電系統的時候所拍攝的照片，

有照出我們車體中心結構圖（Ｉ型加Ｈ型的組合應用）。 

  傳動方面我們選擇了高扭力型的『雨刷馬達』(圖三)，

然後再搭配『發泡式塑膠』的嬰兒車胎(圖四)，直接傳動

不經由墮輪；旋轉機構則是聯想到旋轉門的應用(圖)，發

揮在我們的回收機構上，利用旋轉門的每一個格子分別回

收一項回收物，然後再使用馬達做正反轉的動作，進行夾

取及退出的動作，再搭配連桿機構，上面搭載一顆高扭力

的渦桿齒輪馬達，進行上升以及下降的動作，高扭力的優

點就是能撐起整台機器人，還可以用來過鴻溝來撐起機器

人，是一個多功能的機構。 

 

（圖三上） 

因為沒有拍攝單獨的雨刷馬達照片，這張是安裝在上面的

時候照的，上面的馬達就是雨刷馬達。 

 

 

 

 

 

 

 

（圖四） 

  這種的嬰兒車輪胎便宜又好用，從買來組裝到比賽都

還沒有換過，非常耐用。而我們為了更加強化它的摩擦力，

將外圍表層的膠膜給磨除（圖五），還搭配傳統車床來加

工，最後完成圖為（圖六）所示。 

 

 

（圖五） 

 

 

（圖六） 

 

機電控制 

我們的材料有 12V 與 5V的繼電器、100*100 的麵包板、三

組不同頻率的無線收發模組、反向按鈕、天線等作為我們

機電材料，根據材料可以發現我們要製作的是無線遙控的

方式，突破以往都是使用線控的模式。而 5V的繼電器是為

了接收無線模組的訊息，進而推動 12V 的繼電器。三組不

同頻率的收發模組，目的是為了去避免一個模組控制太多

動作所可能發生的失控，所以將機器人所有的動作分配到

三組不同的收發模組上，以確保安全。起初製作時，是將

三個收發模組都安置在同一塊麵包板上(圖七A、B)，發現

這樣可能太過相近，有時候會造成操控上的失控不聽話，

為了避免在比賽時可能發生的失誤，最後我們將這三組模

組給分離開來，不放置在同一塊麵包板上，經過測試的結
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果有比當初要來的好。改完並安裝在機器人的的圖樣如(圖

八) 

 

 

 

 

 

 

 

 

(圖七-A) 

 

 

 

 

 

 

 

(圖七-B) 

註：（七-A）為發射模組、（七-B）為接收模組 

 

 

 

 

 

 

 

 

(圖八) 

 

  機器人成品 

  安裝了馬達、輪子、電路系統，再透過我們多次大變

動的結果，我們的機器人終於完成了，是一隻非常輕巧靈

敏的機器人（圖九），我們還幫它配上了一對非常生動的眼

睛在前面，讓人有種非常棒的感覺，最後完成的時間距離

比賽不到五天了，剩餘的小調整完後，就是不斷的練習再

練習。  

 

 

（圖九） 

  左右對稱的六顆輪子，目的是為了在爬坡上得到較好

的表現，也不易被卡。我們還拍下了他前視圖（圖十）與

側視圖（圖十一），上面的那隻壓力雞是我們的吉祥物，而

前面的夾取機構是我們的核心頭腦，我們將吉祥物放在最

重要的機構上。 

 

 

（圖十） 

 

 

（圖十一） 
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參賽感言 

  真的是一次非常難得的經驗，從參賽開始，與老師一

同討論，選定材料、採購材料、選擇的規格是否符合需求，

從三月份就開始準備，上課完就要去做ＴＤＫ的事情，直

到暑假的時候，每一天都必頇得到學校工廠去製作機器

人，從早上忙到晚上；從星期一忙到星期六，一步一步的

走到最後。第一次參加這種全國性大型的比賽，真的很緊

張，在比賽的過程中真的很怕會失誤，所以在比賽前一天

還在不停的去熟練機器人，不敢鬆懈。最後獲得了創意獎

特優這份榮耀，真的是令人欣喜萬分。這一刻，辛苦努力

了８個月，讓我們獲得了相當甜美的果實，而這次的經驗，

帶給了我們很大的成長，最棒的就是整個過程，都將永遠

的烙印在我們的回憶當中，而得獎的這份榮耀也將與我們

一起這一輩子。 
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