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李宗禮 老師 

  負責製作過程的意見統合，主持定期工作會

議，並提供機電技術指導，經費 支出統籌管理

以及書面報告修改。 

 

曹榮峻 

組 長: 

 

 編輯程式、電路配電、書面報告撰寫、零件採

購 

 

陳志豪 

組 員: 

 

 機身設計與製作、現場加工、探寶設計與製

作、書面報告撰寫 

 

劉信宏 

組 員: 

 

 鏈輪升降設計與製作、現場加工、書面報告撰

寫 

機器人特色 



  我們利用氣壓缸的伸出縮回在搭配上馬達帶動鏈輪，所以可以讓我

們的機構能夠伸長縮短，要高要低都能夠做到，都些都是利用可程式來

控制的。 

 

概說 

  為了能夠讓機器可以順利的通過每一關，所以我們在每一關的機構

上面都花費了不少苦心，就是要能夠順利過關。 

 

機構 

  取吉祥物方面，採用繼電器控制馬達的正反轉，再由馬達來帶動鏈

輪，使得可以伸長以及縮回，在高度方面我們採取了用氣壓缸來輔助，

在氣壓缸完全伸出時，再配合的鏈輪，可以直接的伸到置物台，探寶方

面用顏色感測器來抓取物品，再來先放置到我們準備的盒子，之後到達

放置平台之後再逐一的把寶物取出來放，我們採用氣壓缸來做上下的移

動，再用吸盤去吸取。 

 

底盤 

  底盤材料採鋁材長寬 600mmx530mm，前後輪胎皮採橡膠，防止在

行走時產生打滑現象。 

 

控制 

  我們用 PLC 來控制我們的機器，讓機器可以做出我們想要的動作 

 

機電 

  我們用兩顆 11V 的鋰電池，讓他能有 24V 的電力來讓我們的機器來

使用我們總共用了 4 顆 2P 的繼電器來控制兩個馬達，讓他們有正反轉出

現。 

 

參賽心得 



 

  在這半年裡曾經因為多次的失敗甚至想要放棄，但是一想到既然有

心要做為 什麼還要半途而廢呢？所以在多次的討論驗證還是熬了過來，

也能曾經為了誰要 做什麼能起了爭執，這也是要讓我們去如何運用團隊

合作跟想像力、人際管理、 責任心，這些都是讓我在出社會提前學習

到，對我們的未來也有很大的幫助，也 要感謝老師跟學長的幫助。 

 


