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楊展佳 教授 

專長領域機械製造、精密量具、放電加工任教科

目專業基礎實習、精密量具及機件檢驗、數控工

具機及實習、電腦輔助製造、電腦整合機械製

造。 

 

林聞信 

隊長： 本次比賽擔任總務與隊長的角色，負責

的項目為材料購買、帳務管理、組裝與製作機器

人、銑床加工、機構設計，也擔任本隊對大會的

發言人。 

 

謝旻璋 

隊員： 本次比賽擔任文書的角色，負責的項目

為材料選購、電腦繪圖、報告製作、車床加工、

機構設計、組裝與製作機器人。 



 

嚴聖傑 

隊員： 本次比賽擔任控制手的角色，負責的部

份為電路配置、電路設計、機構設計、組裝與製

作機器人。 

機器人特色 

        我們的機器人特色在於每一個機構為獨立旋轉體，而旋轉的用意在於可以調整

機器人的重心，機器人的各部零件都為 6065 的鋁材所製成好處為重量輕、強度

高，除了馬達與時歸輪組除外其他的部份都是由我們自己製作。 

概說 

   主車體、主要動力機構、獨木橋動力機構、舉昇機構、射擊機構，以上五

個是組成機器人的主要機構，這五個機構。 

 

機構 

   １． 分為五大機構分別為主車體、主要動力機構、獨木橋動力機構、舉昇

機構、射擊機構，以上五個是組成機器人的主要機構。 ２． 1.主車體：它是

由兩片鋁合金組成，在利用 U 型槽把機構固定在主車體上，用意在於方便拆卸

與快速組裝我們稱它為快拆式的車體。 ３． 2.主要動力機構：是以時歸輪組

成在配合時歸皮帶來到到有效的傳動防止空轉的現象，它可以做旋轉與伸縮。 

４． 3.獨木橋機構：是以時歸輪作為動力，但它因為是一顆馬達作為動力所以

它只能前後不能左右，它一樣也可以做伸縮的功能用意在於第一關時與主動輪

作交替使用來穩定車身與當主動輪的馬達若是燒毀它也可以當做主動輪來使

用。 ５． 4. 舉昇機構：是以舉重選手挺舉的動作下去設計，先把抓爪轉 180

度扣到槓鈴時，旋轉制 90 度到一段高度，在將車體旋轉以達要求的高度。 

６． 5. 射擊機構：是以抽血用的橡皮筋拉動鏜袋將球帶到機構 ７． 末端利

用擊發機構將鏜袋固定，要射擊時利用舉昇機構的旋轉將擊發機構拉起鏜袋就

會隨著橡皮所產生的動力將球送出擊中目標，取球是以車身的升降讓捕頭去壓

球讓球進入再以翻轉讓球進入鏜袋中，利用翻轉的過程順便將鏜袋拉至底端。 

 



底盤 

   底盤為主車體的中央以 6 根鋁方管所組成，上面放置 18 組繼電器，底盤的

部分會隨著車體做上升下降及旋轉的動作。 

 

控制   

        我們是以有線控制做為控制，一開始我們是用無線控制，但是發現用無線控制

會干擾到繼電器，所以我們改使用有線控制，這樣做既不會干擾到繼電器也可

以對機器人做些微的調整。 

 

機電 

        我們一共用 18 組繼電器來控制所有動作，有 6 顆繼電器是用來控制主動力輪

的所有動作，有 6 顆是在控制所有齒輪的正反轉其餘 6 顆是控制其餘的動作，

我們所使用的開關都是雙向開關，因為我們許多動作都需用到正反轉，所以我

們都使用雙向開關。 

 

其他 

   捲線輪：用於上升下降，我們是以右螺紋的方式下去製作，以兩條鋼繩固

定於捲線輪的兩端，做不同方向的纏繞，當旋轉時鋼繩分別會做收線及放線的

動作，這樣就達到了上升下降的效果。 

 

參賽心得 

        在這一次競賽中讓我們學到了不少，也讓原本會的東西更加的精進，從一開始

的討論、找材料、繪圖、製作、修改到完成品都是由我們三個人和老師不斷的

討論出來的結論再加以修改所做出來的，我本身是擔任繪圖、挑選材料、及機

械加工的部分，在這次的競賽中讓我學習到更多的加工方式，也讓我在工廠學

到的東西在這次比賽中有了應用，在繪圖的方面我也精進了不少，在機械加工

的部分我也更加的熟練，這一次的比賽讓我也讓我們收穫良多。 



 


