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余元利 老師 

今年七月中旬，本校遙控組有一隊退

出 比賽，由本隊遞補，擔心學生們無

法順利完成機器人製作，內心十分惶

恐。雖然時間短暫，我們非常努力，

終於成功了。在機器人製作過程中，

我和學生們相處愉 快，並且受益良

多；最後，我要感謝正修科技大學經

費的支援。 

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。 

 

黃彥華 

組 長: 

無線遙控配電、文書處理、繪圖及外

形 設計。無線遙控製作是我最得意的

事，首先仔細畫出電路圖，然後將電

線依電路圖接在繼電器座，最後將保

全系統開關與繼電器連結，完成配電

工作。 



 

吳其修 

組員: 

維修、零件選購及轉向機構設計。轉

向 機構設計是我最得意的事，在底盤

下方裝上齒輪和齒條，利用馬達驅動

齒輪，齒輪轉動帶動齒條移動，使輪

子轉彎。在機器人製作過程，我學會

了 CNC、雷射加工 機的操作，增進機

械加工的技術；此外，也獲得專業的

知識。 

 

冉景睿 

組 員: 

操作 CNC、雷射加工機、帶鋸機、鑽 床

等等，來製作底盤、機器手臂及零件。

此外，動畫製作、訪視報告、氣壓及

組裝，都是由我來負責。感到最有成

就的是，把機器人總重量降到 25 公斤

以下；把水 火箭噴嘴裝在可樂瓶上，

當作氣壓瓶使用，達到減輕機器人重

量的目的。 

 

機器人的任務是 將兩台三輪車搬運到終點，其總重以 25 公斤為上限。本隊

機器人的底盤是用鋁材料製作；機器人手臂搬運三輪車，它具有前後伸縮及上下

擺動的功能；輪子加裝防 滑墊，使機器人能順利下坡；設計轉向機構，使機器

人能順利轉彎；利用氣壓缸抬高輪子，使機器人能輕易通過鋼管；最後藉著無線

遙控，使機器人能順利通過隧道 到達終點。 

機構 



  利用馬達傳輸動 力，使螺桿旋轉帶動滑塊移動，導致機器人手臂伸縮來勾

住三輪車，並且用另一個馬達使手臂上下擺動，將三輪車車頭抬高，以便拉到比

賽場地之終點。採用四個輪 子的行進方式，到凱旋鐵道要過鋼管時，前、後輪

旁邊各裝兩支氣壓缸，來使前輪和後輪可以分別抬高，以便於過鋼管。我們採用

像遙控車一樣的轉向機構，使前輪 轉至某一個角度，讓機器人能順利轉彎。 

        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 

  利用鋁材製作成 “ㄇ”字型的底盤，它是機器人的主體，也是其它零件必

須依賴的基礎，可說是最為重要之零件，所以我們在製作底盤時要求最高，即使

是一點點小失誤都是不被允 許；底盤採用“ㄇ”字型，目的是將三輪車車頭拖

舉至“ㄇ”字型尾部，以便導正三輪車行進方向。 

 

控制 

  利用保全系統鐵 捲門開關器，來製作無線遙控。開關器上有三個接線孔，

分別標示 A、B、C，其中 BC 是常開模式，而 AB 是常關模式；首先把 B 全部接

負極，再把 A 依序接到 12 個繼電器上通電，就能以小型遙控器來控制馬達正、

反轉了。 

 

機電 

  操作遙控器使電 磁閥作動，控制氣壓缸伸縮，使前輪和後輪可以分別抬高，

以便於通過鋼管。操作遙控器使馬達轉動，控制輪子前進、後退、轉彎，或控制

機器手臂伸縮、擺動。 



 

其他 

  電池是採用鋰電 池,重量比較輕且壽命較持久。把可樂瓶當作氣壓瓶使用，

減輕機器人重量。採用無線遙控，使機器人順利通過隧道。 

 

 

參賽心得 

        

        經由這次比賽，學到工具機操作與電腦軟體應用。比 賽當天看到許多機器

人，非常佩服其他參賽者的創意。雖然這次比賽未獲得好成績，但卻體驗團隊精

神的重要。這是非常有意義的活動，希望將來能夠再參加。 

 

 

	  


