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蔡夢利 老師 

   

o 國立宜蘭大學 生物機電工程學系主任 

o 研究專長：作的重點要為神經元群訊號 

記錄與分析方法的發展 

o 利用美商 記錄與分析方法的發展。利用

美商 記錄與分析方法的發展。利用美商 

PlexonPlexon PlexonPlexon 公司的多通道記

錄系統，配合自行研發流程製造各種微電

極以 公司的多通道記錄系統，配合自行

研發流程製造各種微電極以 公司的多通

道記錄系統，配合自行研發流程製造各種

微電極以 及微推進器，將其應用在大腦

痛覺訊息的處理研究上。之前主要成果於

發現鼠初級感皮層對尾部以雷射造成之灼

痛刺激有兩群主要的反應 ，分別對應 A

δ及 C 群的傳入神經，相當於人快痛 覺

及慢覺 

 

 

呂紹宇 

組 長: 

o 就讀國立宜蘭大學生物機電工程系 碩士

二年級， 擔任 隊長 

o 主要負責 整體規劃 、進度 掌控 及程式

編寫 。 



 

 

張邦彥 

組 員:   

o 就讀國立宜蘭大學生物機電工程系 大學

部四年級 

o 主要負責機構設計及件加工 

o 帶領著朦朧的學弟進入機構世界，如何做

出一個可以完成功能要求利用現有實驗室

之器材及花費最少 ，製作出 最實用的機

構 

 

 

張暐明 

組 員:   

o 就讀國立宜蘭大學生物機電工程系部 三

年級 

o 主要負責電腦輔助繪圖及配線實作 

o 在學長們的一步教導下， 慢進化從一開

始都不懂的小孩，演變成 小學生的素

質，偶爾口中可以 說出一些專業術語；

謝老師及學長的拉拔。 

 

 

廖栢維 

組 員:   

o 就讀國立宜蘭大學生物機電學系大學部三

年級 

o 主要負責文書處理及資料彙整，其次討 

論程式邏輯及機構設計，讓整體製作上，

更佳的順利與迅速 

o 是我們隊員中最具有美感的男人，因此在

一 些活動海報都是他一手包辦的！例

如：製作歡迎訪視委員之精美海報 

機器人特色(ROBOT CHARACTERISTICS) 

   

  

 



概說(Abstract ) 

   

三大特色： 

o 隊名：龜呷 One  

隊名取台語「龜吃第一」諧音，期許我們的機器人在本次競賽

中能舉奪得佳績成為支符其實 「龜呷 One」的參賽隊伍。 

o 致動器重複利用 

機器人於下階梯及踢足球構設計，為一物兩用之特別僅使只線

性致動不可以減少 參賽隊伍人員及機器人簡介。 Team 

Member and Robot Introduction 機器人的整體重量，也大幅降低

於行走時之慣性並增加其控制準確度除此外還了構動作時需消

耗之能源。 

o 仿生 

整體設計皆以烏龜作為理念， 整體設計皆以烏龜作為理念， 

不僅整體 外型上相似烏龜，機構作動 外型上相似烏龜，機構

作動 外型上相似烏龜，機構作動 更是以烏龜的動作 及生活

習性為參 考，甚至連顏色辨識之 燈號 都融入烏龜的五官。 

 

機構(Mechanism ) 

   

機構動作主要分成二部，其一再下階梯 部分，是利用其慣性

運動及 前後兩段式緩衝系統 。其二 踢足 球部分，主要以一

只 線性致動器帶牽引機構，拉伸橡皮筋儲蓄彈力位能 ，再以 

釋放 機構 將彈力位能轉換 成動能，將足球踢進於門內 。 

 

底盤(Chassis) 

   

本機器人行走部方面，採用後輪驅動，左右兩輪分別各以直流

馬達傳動，並控制其正反轉以達到方向控制，如前進、後退

（視為 Y 方向的直線運動）、轉彎（視為 Z 方向的旋轉運

動）…等動作，並於兩輪內側須裝置光編碼器來做行走方向控

制，整體結構方面，由於必須承受其他各機構的重量以及整體

穩定度的考量，前輪以兩顆全向輪輔助行走，因為與三輪相較



之下，四輪不僅可以減少輪胎所承受的負載，更增加轉彎與直

走的穩定性，兩輪外側須裝置光編碼器來做行走方向控制。 

 

控制(Control) 

   

控制核心主要由 VIGOR-VB1-32MT 型之 PLC 之內部運算處理

程式作為主導，以執行輸出訊號於各外部馬達及致動器進行整

體運動控制。在 PLC 的程式結構主要依據感測器狀態制定動

作要求及規劃真值表，並利用卡諾圖演算接點電路之布林代數

邏輯，其中並結合記憶、互鎖、閃爍、計數以及煞車等應用組

合電路，以因應各種情況策略，最後以流程圖設計一套完整功

能的程式 

 

機電(Mechatronics) 

   

在機電控制上，我們區分成行走部與機構部。在行走部方面，

使用了雷射測距 2D 掃描、十一只光電開關、一只超音波感測

器、兩只光編碼器作目標物搜尋、循跡關卡定位以及定距轉

向。機構部則採用兩只光編碼器、二只光電開關、作機構動作

之定位。 

 

參賽心得(HIGHS AND LOWS) 

 
   

「Teamwork」是我們整體的中心思想，團隊合作是主辦單位要

讓我們學習的一部分，無法單靠一個人的力量就能製作出一台

功能完整的機器人，唯有隊員間的分工合作，彼此的相互配

合，營造出和諧的工作環境，各司其職，才能打造一台勇猛的

機器人。 

藉由製作機器人的過程中，看著我們的機器人從有到無，一點

一滴的到如今成型，心中的感動無法用言語形容，從中也接觸

到許多以往無法了解的領域，為了一個零件，大街小巷的來來

回回，跟現實社會中的店家請教，是在書本中無法學到的，



「做中學、學中做」，簡單的幾個字，便是我們製作機器人最

好的寫照。 

當然，製作機器人的過程中也遇到了許多困難，機構改了又

改，從最早的雛型到現在的模樣，以歷經多次的修改！不過跌

倒一次就是一次經驗，記取這次的教訓，下一次會做得更好，

「失敗為成功之母」就是這樣來的阿!隨著比賽時間一天一天的

逼近，壓力也一天比一天升高，只能每天的測試機器人，找出

BUG 增加機器人的穩定度，來穩住賽前的壓力。 

感謝 TDK 財團法人文教基金會大力支持與贊助競賽的材料

費，以及感謝教育部及中州科技大學主辦這次的活動，並感謝

宜蘭大學的全體師生在比賽前的鼓勵與加油，更感謝前往比賽

的啦啦隊員們，最後感謝一路上對我們不離不棄的蔡孟利教授

及周立強教授給予我們細心的指導與幫助。 
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