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丁振卿 教授 

西德阿亨威斯特法倫工科大學工學博士，現任台

北科技大學助理教授光學量測技術、風力製冷、

風力發電、生質能、奈米太陽板研發、超音速

流、流體顯像、流體量測、資料庫應用開發。 

 

吳明憲 

隊長： 北科大機械系大二的學生，這次比賽我

主要擔任隊長的職務，負責統整比賽相關的資

料，分配工作，以及支援機構跟電路的製作過

程，這次比賽學到最多的就是解決問題的能力，

由於我們走創意路線，所以機構方面問題較多，

但後來我們都一一克服了，所以這次比賽讓我體

驗，沒有什麼是解決不了的。 

 

趙俊杰 

隊員： 台北科大機械系大二的學生，這次比賽

我是擔任總務的職務、機構設計．設計的過程與

討論溝通是這次最大的收穫因為常常會發生不明

失誤進而提升解決問題的能力．對於財務報表的

部分也略有收穫． 



 

施志軒 

隊員： 台北科技大學機械工程系大二的學生，

這次比賽我是擔任支援機構的製作，這次比賽讓

我了解實物和理論要結合還是有一段差距，像是

有一些因素常常是左右成敗的關鍵，這次比賽最

大的收穫因該是學會了解決問題的能力透過隊員

們的腦力激盪常常能激盪出不一樣的答案，而其

中常常能有解決問題的好辦法。 

機器人特色 

        這次的題目對我們新手而言確實有點難度，而且稍加不注意，我們的設計就不

符合規定了，為了能快速過關，所以幾乎所有關卡我們過的方式都是一樣的，

都是從軌道上去然後利用偏重到達另一邊，所以我們會比其他隊伍快許多，且

動作簡單。 

概說 

   考慮到主題為繞著地球跑-世界運動會考慮到主題為繞著地球跑-世界運動

會，因此我們想要以撐竿跳的形式來過第一關卡，因此我們把車體作成軌道的

樣子，藉由車子的重心移動來過關，此方法能快速的達到目標，而不像用收腳

方式過關那樣費時，但第二關若以正面上橋我們的車身形狀將有所受限，因此

我們想出若是能以兩側上橋，則可將車身形狀化成助力，使得軌道成為支撐桿

讓車子保持平衡，其感覺就像走過鋼索的人 

 

機構 

   車共分為三大部分: 梯形大車、小車、軌道 １． 梯形大車內部構造則以

中空為主，可以容納下第二個部分的車體。大車內設置的裝置就是將小車固

定、分離的汽缸爪以及背負著發球機構的輪盤、汽缸瓶、電池、固定平衡木用

的汽缸導輪。 ２． 小車設置在大車之內，其作用是輸出爬升的動力將大車一

起在軌道上移動有小勾爪可以進行槓玲的放置以及球池的網球、用來固定在軌

道架上的勾爪 ３． 軌道這個軌道擺４５度時能夠符合一立方公尺的條件，其

構造有支撐腳以及防震的泡棉。支撐腳已汽缸作動。設計成兩層的軌道放置大

車以及小車兩個不同位置的軌道 

 



底盤 

   梯形大車配合軌道而使用４５度的角度接觸地板使的翻倒後依然有另外對

輪胎可以接觸地板。再配合導輪不至於撞擊地面並增加摩擦力、同時可以左右

旋轉時協助穩定轉彎的震動。 

 

控制   

        採有線控制，加上自製的搖控盤。內部線路有設置總電源開關以及加速變伏開

關。盒子盡量小、輕、開關緊密並且照關卡排列以方便操作手比賽順利進行。 

 

機電 

        採有線控制，電路方面整體上分兩部份，一部分是控制馬達部份，另一部份則

是氣壓缸控制方面。靠電路設計可以讓車子左右方向都能自如。氣壓缸動力系

統部份，因為氣壓缸作動方式只有進氣跟放氣，所以我們開關上的按鈕也只用

2P 來作動就足夠了所以許多部分我們都用共用點來減少電線的複雜性。 

 

其他 

   車體支撐腳採用鋁桿固定但是阻止了汽缸壓力不足並且減少大量汽缸體積

的問題。找到ㄧ個簡單的解決方式正好是訓練解決問題的能力。 

 

參賽心得 

        參加過比賽之後，見識到其他隊伍的車子。看到了秒速內破完所有關卡的車子

令人讚嘆不已。這次的比賽中結交了許多朋友，一同討論、溝通找出解決問題

的方法。擬定計畫、出圖到加工樣樣都有可以學習改進的地方。這次最大的收

穫就是體驗到實做的經驗跟解決問題的方法。 

 


