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韓麗龍 教授 

現任台北科技大學副教授。研究方向有塑膠射出

成形模流分析、射出成形模具材質改善研究與破

壞分析、液壓系統動態量測分析。 

 

何邦銘 

隊長： 北科大機械系大二的學生。在這次比賽

中擔任隊長的職務，主要是分配工作跟監督進

度，此外也身兼機構的設計。雖然這次設計的機

構相當簡單易懂，但是能將之前所學付出實際創

作上，我感到很高興。 

 

杞華偉 

隊員： 北科大機械系大二的學生。在這次比賽

中主要負責的部份是電路的設計，也有在機構上

的提供意見及製作。仔細的做事態度讓我們在電

路上的製作不常出現問題，也為我們隊省下不少

測試的時間。 



 

陳海鳴 

隊員： 北科大機械系大二的學生。在這次的比

賽中擔任總務的職位，所有大大小小的帳單的是

我在負責統計及保管。而在隊友需要幫忙時我都

是全力支援，也時常出些怪點子反而讓隊伍在瓶

頸中有了出口。 

機器人特色 

        這次製作的特色在於能使機體前後獨立站立的 L 型腳。在後腳獨立站立時，機

身前進通過障礙物的上方接著放下前腳使機體站穩，升起後腳便能通過障礙

物。能夠單腳站立是我們最大的特色，機體重心位置的拿捏恰到好處，是我們

在多次嘗試後的成果。 

概說 

   經過討論後我們同意以簡單又確實的方向切入各個機構，我們不需要複雜

的機體，只求突破各個關卡，由學長所剩下的材料做出最簡單又最確實的機

構，在另購新材料改良，我們只求穩穩的突破各個關卡，再求速度，更求優化

與特色。 

 

機構 

   １． 跨欄機構，一開始跨欄關卡原本是想用六隻腳依序上升下降來過跨

欄，但是操作程序過多，把它改成四肢Ｌ型的腳讓它可以單方向的撐住機體。 

２． 平衡木機構，採用簡單的兩個輪子傳動在平衡木上帶動車體前進，但是平

衡也是很重要，因此輪子採用大顆的，接觸面積大來保持平衡。 ３． 舉槓鈴

機構，由左右兩個約長 90 ㎝的鋁桿當作軌道，把手臂裝上去，藉由中間的馬達

收線器讓手臂作上下移動，線的繞法是由很多的定滑輪當作轉折處最後繞到馬

達前端作收線動作，體積很龐大定滑輪固定不易剛性不夠所以將他改小且強許

多。 ４． 取球機構，是由一個氣壓缸和水管所做成，持球的設計是由一個水

管內徑比球大一些，在內徑塗上熱熔膠，做簡單的單向門機構，當氣壓缸作快

速的垂直運動時，會迅速套住球並稍為卡住，氣壓缸在固定時很困難會晃動，

不過沒想到晃動的情形會讓水管自動的對準球並準確的套住，這讓我們都很驚

奇。 ５． 射球機構，由一個氣壓缸和２個拉伸彈簧所組成，氣壓缸的推力讓

它往下，再藉由彈簧力往回拉，使球做拋物線的運動。 



 

底盤 

   採用四肢Ｌ型的腳讓它可以單方向的撐住機體，腳上裝上八個輪子 四個傳

動輪兩個輔助輪。 

 

控制   

        圖中，右上角是總開關；左邊部分四個按鈕是方向鍵控制，控制前後左右的，

採用極限開關的裝置；又中排四個開關是２段６Ｐ的開關，左用是讓馬達正反

轉；右下角兩個開關是有段開關，控制電氣壓閥的切換，使氣壓缸作伸縮的動

作；右邊綠色的加速鈕，切換電池作１２Ｖ和２４Ｖ的變化。 

 

機電 

        １．集線座部份：連結控制盤上的訊號線和機器人上的動力裝置的一個集中裝

置，以防接錯線或者短路的狀況發生，查線的時候也很方便，也有固定的作

用。 ２．馬達正反轉電路：馬達正反轉電路我是使用三顆繼電器，來做前後左

右的切換，也使用集線座，連結正反轉電路到搖控盤上的按鈕裝置。 ３．電池

盒：光找電池就花了一段時間，價格也蠻貴的，使用兩顆１２Ｖ的電池共２４

Ｖ，一樣接線出來到集線座，再接到控制盒上的總開關和加速按鈕來作切換。 

 

其他 

   氣壓部份：採用兩個汽水瓶子代替氣壓鋼瓶，外層用塑膠繩捆起來並貼上

電工膠帶，灌入７公斤的氣壓，瓶蓋接上氣管並連接到電氣壓閥。 

 

參賽心得 



        這次的參賽雖然沒有得好成績，但其他隊的實力堅強我們也是輸的心服口服。

當然最重要的是我們學到做事的態度，從一開始規劃到製作完成後參加比賽，

過程中常常會跟隊友相互磨和、意見交流，這才是我們最大的收穫 

 


