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陳幸豐 教授 

正修科技大學電機系講師 專長：單晶片微電

腦、電力電子、電磁相容、電波量測 學歷： 中

山大學電機工程研究所博士候選人 交通大學控

制工程研究所碩士 交通大學控制工程系學士 經

歷： 工研院機械所副研究員 飛利浦建元電子資

深電子工程師 金屬工業中心南部傳統廠商關懷

計畫顧問 專題指導校外競賽成果： 2008 萬潤創

新創意競賽優選 2008 全國風能創新應用競賽第

三名 

 

劉德華 

隊長： 擔任角色 電路與機電設計並且協助機構

製作 負責項目 電路與機電 工作內容 事前須設

計好遙控器跟安裝線路點以及所有的零件測試與

製作備份使用的零件 得意之事 莫過於在每項測

試結束後所獲得的經驗累積 

 

林益宏 

隊員： 擔任角色 構圖與協談及協助機構製作 

工作內容 與較具有機械概念的人員告知我們的

想法與構圖，使他提供一些意見及機構的可行度 

得意之事 在於每一個機構的設計及完成 



 

劉宜彰 

隊員： 擔任角色 協助機構設計，以其運作動作 

工作內容 協助製作機構 得意之事 所吸收的經

驗。 

機器人特色 

        將之利用類似電玩的小精靈一樣，呈現著一個圓有一個缺口，這個設計是為了

快速通過第一關，利用齒輪帶動跨越跨欄，使之一個動作就可完成。 

概說 

   利用齒輪帶動跨越跨欄。而平衡木則是撐起其機構，使用履帶通過平衡

木。舉重方面則是利用圓方面的側邊以向上旋轉的方式來架起槓鈴，關節使架

構伸長以達到目標。球池打算以杯子來取球，利用著網球本身有一點軟的外皮

來卡住杯子內部，提升後就利用原本的機身架構給予脫離，當球進入發射軌道

後以類似投石機的原理將其給拋擲出去。 

 

機構 

   在對於關卡的第一關的跨欄，我們設計為 3/4 圓的鋁框，分之位內外圓，

在特地的角度上具有齒痕，使之馬達轉動帶動圓框，特地角度齒痕是方便為內

外圓之間交錯及馬達帶動，中間部分有著固定的半圓軌道，作用在於讓內外框

固定方向的軌道及支撐。 對於第二關的獨木橋，我們將使用馬達驅動履帶來爬

升，和依靠著本身履帶的機動性質，能夠升降，使之不會碰觸到獨木橋的橋

墩，能夠順利的通過。 第四關的部分擊球跟取球，我們以下圖所示，在前端部

分用一個杯子的杯口套上橡皮筋，利用兩條橡皮筋的彈性及距離，將網球套

住，當順利取球完畢，將利用馬達帶動，使之舉高讓球順利的滾動接著壓縮

管，然後到達擊球位子，使之擊球出去。 

 

底盤 



   為其中的兩外框中間的支架，為了固定兩外框的距離以及履帶的位址，框

架的作用於在第二關的獨木橋，在此做一個升降機構，能使履帶上升下降，當

上獨木橋時，履帶下降，使之把整個機構往上提升，以至於不會觸碰到禁區而

犯規，要下獨木橋時，在把履帶上升，使之整體機構下降順利通過獨木橋。 

 

控制   

        首先這邊的電路都用 5V 的直流電壓源就可以，一開始發射端由我們控制開關

到編碼 IC-12E 後，IC 編碼後傳送至 IC74245 藉以加強遠距離傳輸的訊號，藉由

網路線的其中一條就可以傳送 4 個按鈕的訊號，並且優點是可以隨時替換，接

著到接收段的時再透過另一個 IC74245 再次加強訊號，接著傳送到 IC-12D 解

碼，輸出的訊號經由 IC74240 反向後再輸入 IC2803 這樣就可以只需要靠 IC2803

就可輕易的驅動電譯的線圈而不會導致電壓不足無法驅動，而電譯就用標準電

壓 12V 驅動就可以並且馬達也用相同電源 

 

機電 

        首先必須達成馬達正逆轉所以必須接成上面圖片的接法，靠著控制不同的電譯

來使一個直流馬達正逆轉動，並且必須留意是否會造成電流過大導致線路燒

毀，在上面加裝保險絲以免燒壞元件，接著在於機構上的馬達，由於本隊的機

構比較特殊所以設置的點必須在於機構上特地設計過，否則只會卡到機構，停

止運行。 

 

其他 

   

 

參賽心得 

        不管是在設計機構、製作機構上，或者在請工廠加工的過程，所學習的經驗都

比以前來的豐富。委外加工部分，雖然對工廠的延遲有諸多的怨言，但或許是

未對工廠有所壓力，這也是我們發生最大的錯誤。 



 

 


