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張智傑 教師

專長訊號處理、結構分析、非破壞性
檢測，在此團隊中給予我們技術層面上的
諮詢以及對機器人設計之結構上的分析與
建議，以理論指導我們加上實作完成我們
所需之機器人功能。

林景南

隊⻑⾧長：工作調配、CATIA繪圖模
擬、Solid Works繪圖模擬、
AutoCAD繪製機器人工程詳圖、
機電設計、機構設計、功能測試、
零件加工、現場實作、搬運差旅安
排、公關、參賽控制員。

郭慶彰

隊員：材料資訊擷取、採購人員、



財務管理、零件加工、功能測試、
機構設計、實務模擬、現場實作。

盧鉦旻
隊員：負責⼩小組⼯工作協調、資料蒐集、負
責⾞車體結構部分、⽂文書⼯工作、材料購買、
現場加⼯工、⼯工廠銑床加⼯工、電悍加⼯工、書
⾯面報告之設計篇撰⽂文。

機器⼈人特⾊色

概說

　     這次題目是在軌道上競賽，所以我們打算做成在軌道上行走，剛好動作像獨
角仙行走，所以就把它作成跟獨角仙一樣，而且利用氣壓升降來完成這次的題目，
我們用兩個動力輪交叉使用來帶動所以車身。

機構

　　以氣壓來代替傳統的機構變化，原因就是氣壓的速度比傳統機構的速度還要來
的快，採用氣壓缸先後順序，來代替下降機構，但是相對的搖晃很大，所以我們利
用節流閥來穩定速度。

底盤

       因為要承受氣壓缸打出的震力，所以採用萬能角鋼來增強車身剛性，如果要負
載很大的重量需要非常牢固的裝置，不但架子需很堅固，木材也很堅固但木心板需
注意為縱向，不然容易斷裂，且使用萬能角鋼容易變更其車身結構和鎖點。



控制

　　機器人除了要有完整的功能，但是如果操作太過複雜會使其速度減緩，所以我
們把其控制簡單化，盡量以減少其控制開關來達到我們所要的輸出功，方始其操作
上面更為迅捷快速。

機電

　　以輕量化的小型馬達，搭配鋰電池的電源系統，因而減輕整個機體之重量，進
而提升機器人在速度上及靈活度上的表現，採用傳統且簡單的機電控制，選購繼電
器，利用簡單的繼電器原理，Nc、No、Com點之間的靈活運用。採用電壓24V跟
12V兩種控制馬達的轉速，而達到我們所需要的加速度。

參賽⼼心得    
       在設計製作過程中，常會遇到些挫折與失敗，也會常常有些小摩擦，但失敗為
成功之母，我們一一的克服我們所面臨的問題，互相溝通、砥礪、體諒及互助使我
們更有勇氣面對下次即將來臨的問題，我們正在學習階段因為越多的經歷、越多的
磨練，讓我們累積更豐富的經驗，強化我們創意設計與製作能力，了解如何在團隊
中學習、分配工作及溝通技巧，感謝老師耐心的指導為我們指點明路、學校的幫
助、各界的支持、TDK全體團隊人員們的辛勞付出，更感謝TDK能舉辦此項競賽
讓我們有機會能夠參加這個活動。

　


