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陳脅憑 老師 

每次小組討論時，根據學生所做之報 

告，做出結論與建議，並且根據每次

討論後的結果，給予最佳的建議，讓

學生有更明確的思考方向，及創意做

法。 

並且對於學生製作上所遇到的困難，

給予有效的解決方案，並且處理與學

校和大會間的問題，再將其資訊告知

給負責同學，再檢視整體製作的進

度，給予最好的建 議。 

 

劉宗瑋 

組 長: 

機械與控制器整合。負責製作遙控設

備 ( 包含有線、無線操控 )，系統的

控制模式設計，根據討論的機械運動

模式來設計控制器的操控模式，以及

機械與控制器之間的溝通協定，負責

整合兩著，以及機械部分的量值控

制，透過 量值控制系統來輔助操控

者，使機器人重心以及行進間的平衡

與穩定。 



對於機器人所使用到的單晶片，撰 寫

程式碼，並且作維護以及更新，並對

機器人主體上的感測器作維護以及修

改。 

 

鄭宇翔 

組員: 

根據設計圖與討論結果，從而製作出

模 型。並依造討論後的機械構想，根

據其運動模式做設計，並且考量其動

力來源的選用，並將運動模式與驅動

參數紀錄，在考慮機構的機械強度，

必詳加以改良與修 改，為機械製造的

主要操刀者。    

並在機器製作完成後，於操作練習時

根 據操控者的要求，對於機械設計上

作修改與變換，再將其變動與負責控

制系統製作的人討論，增加機械與控

制器的諧和度。 

 

陳勇維 

組 員: 

對於控制器與機械製作人員所提供之

情 報，負責統整以及收集相關資訊，

並且提供更新情報與資料。以及注意

比賽相關資料與公告，負責資訊的傳

遞與處理。 

對與學校提供之材料的處理，以及 購

買零件的選用，和紀錄。並於機械人

製作完成後，負責其操控，並且將機



械操控時所欲之問題與設計小組做反

應，並且找尋操控的最佳模式。 

 

使用積木組合的 方式，進而設計出的搬運模式，透過與運送物做合體來達

到迅速的搬運，不僅能迅速抓取，也能與運送物達到緊密的結合，在運送過程中

也可穩定的搬運運送物，且 機器的動力來源使用四個渦輪構造的馬達，不僅輸

出動力大、且穩定，在爬坡與直線競走，都能展現出力與速度的完美搭配，加上

使用拉線設計所取代的螺桿線性升 降機構，不僅能在任何地形上做越野的奔馳，

也能根據地形進而改變車子的重心，可說展現出整體設計的精緻大方。 

概說 

  機械整體的製 作，是由積木組合方式構想而來的。首先根據已有的條件來

思考，先從運送物的角度來看，考量運送物的結構外觀，從可固定的邊與角，其

次為運送物的體積與重 量，再者為運送的數量，剩下的就為比賽的規則。根據

以上條件綜合起來，再將運動模式列出，之後找尋適當的機構。後根據收集的資

料，進行整體的構圖，在將可 用材料列出，計算出整體的比重，與動力來源，

之後開始進行研製。 

機構 

  機器本體機構可 分為三大部分：機械夾爪、升降、動力。 

        機械夾爪為固定運送物的機構，但非運送時的主 要構造，主要是使用推高

機的托高裝置，整體就像在推高機上裝置機械手依樣，使運送過程中可以確保物

品的穩定性。升降機構為攀爬障礙物的機構，透過四個輪子 的升降，可以越過

任何障礙物，也可改變底盤的重心，來達到行進間的穩定性。而動力為機器運行

的主力，夠過四個螺桿結構的馬達，達到高輸出且穩定的裝置。 

底盤 

  底盤與機身是為 一體的，也是機器越過鐵軌關卡的重點，整體是使用厚度

１公分厚的木板所組合而成的，而可分為四片木板，首先為左右對稱的側板，其



次為固定兩邊的中隔板，在 者為強化中隔板與側板的底板，先塗上膠水在使用

氣槍將釘子打入固定，增強整體的強度，之後在位於上方固定上一片壓克力板，

作為機器的控制面板，於車頭部位 在裝上機械夾爪（此為增強機身強度而設計

的），就完成整體機身。 

 

控制 

  整體的機械控 制，是使用無線遙控，配合單晶片來做為控制系統。在機器

運動機構部位裝上極限開關等感測元件，在把馬達與感測元件線路匯流至配電盤

上，在使用繼電器作為電 子系統與機械控制的媒介，並且規劃出整體控制系統

的模式，採用模組化的設計，增加日後維護的可靠性。在由運動模式來設計整體

操作的線路，透過晶片的設計， 可以使操控的模式擁有最大的設計空間，不會

拘限於配線與零件的限制，而能透過程式來改變整體運作。 

 

機電 

  整體控制器與遙 控器的設計，因考量動作的動數，需使用較多無線模組，

但是使用越多的無線模組，線路所消耗的能量也相對提升，及電路也複雜許多，

干擾的問題也隨之而來，所 以採用單模組，多編碼積體電路的設計，也就是掃

描機智，發射與接收器僅需一組無線模組，卻可達到多組擴充，且低干擾的問題，

並設計出有線操控，防止無線遙 控時遇到干擾的問題，而能迅速切換操控模式，

增強機器的遙控穩定度。 

 

其他 

  機器人在操控 時，難免需要微調與細部動作，但是機器在動力輸出方面卻

是固定的，這是微調時令操控者頭痛的地方，所以在設計時，我們增加一個功能

為動力切換器，透過電壓 的變換，使馬達能夠產生不同的轉速，讓機器可以達

到高速與低速運動，在搬運物品就需要低速運作，達到搬運時所需要的穩定，也



能加快搬運的速度，而直線路段 與越野時，可將電壓切換至高壓檔，增強整體

動力，使行進速度與扭力可以增強，這可讓操作者達到更完美的操控。 

 

 

參賽心得 

        

        從一開參加至比賽結束，看似短短的半年多時間，對 我們來說卻是相當充

足的生活。從剛開始接獲比賽消息時，在我們眼裡看見的不是比賽，而是一次學

習的機會，但是是以比賽為展現學習成果作為參賽動機，也以最 高榮譽為目標，

雖然比賽未能得到任何頭銜，但是在製作的過程中，我們充分了解到自己能力上

的不足與未來學習的目標，而在學校所學到的一切，可說是相當不足 的。 

        所以從這次的比賽，我們了解到在平時學習時，我們 所欠缺的條件是什麼，

今後得往什麼樣的目標前進，並且如何補足我們所不足的地方。理論與技術兩者

間如何才 能搭配與應用，這些都在製作過程中，在各大材料行與工廠來往間，

從中一點一滴學習而來的，也看見學校以外的世界，並了解更多屬於業界的技術，

了解到平時在 學校裡，無論在班級或是年級裡成績是多麼優異、或是出眾，並

不是就代表本身實力的高低，而只是把基礎打的比其他同學來的深厚而已，這一

切只是為了出去工作 時，與業界接軌的準備。所以透過這次的比賽我們可說是

獲益良多，比起優勝來得更有價值。 

 

 

	  


