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 學校名稱/隊名：華夏技術學院⁄華夏機械炮隊　　隊伍barcode：92181

蔡裕祥  教師

研究的領域包括⾃自動化、機器⼈人學、夾具系統
及機電整合。

李銘揚

組⻑⾧長：主要負責整體初步規劃，以及指導組員
操作機器，介紹機器如何使⽤用，強項為CNC銑
床，以及其他傳統機械加⼯工機，次要帶領組員
組裝以及鍛鍊組員基礎，並且會不定時的提升
⼤大家的精神。

潘⾄至恩

組員：負責電路配線以及材料採購，能夠精打
細算且將錢花在⼑刀⼝口上，為⼤大家省下不少材料
費，⽽而且寫字字體⼯工整，能夠在⼯工程圖以及機
器⼈人上做重要記號，以防⽌止東⻄西繁雜，找不到
所需要的東⻄西。

蔡宗翰

組員：負責將會議中討論的構想，以AutoCAD
先模擬畫出來，再決定是否可⾏行。且對⽂文書處
理軟體以及電腦熟悉，所以只要跟⽂文書以及繪



圖有關的都是我負責的，再加上對配電以及組
裝都有興趣，所以都會稍微接觸幫忙。

機器⼈人特⾊色

概說

　　 我們的機器⼈人有個跟別⼈人與眾不同的地⽅方，那就是在取球時的伸⻑⾧長⽅方式。通
常伸⻑⾧長⽅方式都是以類似窗簾的形態出現，那是以⾺馬達直接拉線，然後在以媒介將機
構伸⻑⾧長，但是由於我們為了不要增加太多的體積，所以在伸⻑⾧長的⽅方⾯面，我們以少⾒見
的利⽤用單繩索將物體以推⼒力推出，由於這需要相當⼤大的⼒力量，所以我們必須要做⼀一
特殊捲線器，以及購買相當粗細的繩索，已完成動作。由於這次的⽐比賽，主要是要
將球夾取起來，然後再將其放⼊入摩天輪內。基於題⺫⽬目的限定，於是我們⾃自⼰己製作ㄧ
⽀支像娃娃機內的三⽖爪夾⽖爪、伸縮型的竿⼦子、上下捲線器、再加上底盤上的設計，並
且將其設計的像動物園的⼤大象⼀一樣，利⽤用鼻⼦子伸⻑⾧長再加上利⽤用鼻頭處，先將獵物夾
起，然後再利⽤用鼻⼦子將其放置於所要區域，以達到我們所需要的⺫⽬目的。 

機構

　　 我們的機構主要分成三⽖爪夾⽖爪、伸縮型的竿⼦子、上下捲線器、再加上底盤上
的設計，並且將其設計的像動物園的⼤大象⼀一樣，利⽤用鼻⼦子伸⻑⾧長再加上利⽤用鼻頭處，
先將獵物夾起，然後再利⽤用鼻⼦子將其放置於所要區域，以達到我們所需要的⺫⽬目的。

底盤

　　 ⾸首先為了要⽅方便機⾝身的移動，以及簡易架設其他東⻄西，所以我們先以
AutoCAD繪製底盤，以及先模擬基本傳動機構的位置，再直接以CNC銑床進⾏行鑽
孔的動作，以達到精準的需求。⽽而為了達到⽐比賽上⽅方便移動的理念，所以我們的⾞車
體製作選擇屬於有點接近圓形的橢圓形，這樣在尺吋以及移動上都⽐比較⽅方便。

控制



　　 在操控⽅方⾯面為了要加強機體的機動性，選擇了將⾞車體以中⼼心線為主要參考
線，然後在4個端點處，以左右端點為驅動⾺馬達，前後端點為輔助輪的驅動⽅方式，
來帶動整個機體，因為這樣的控制⽅方式，不但可以簡單的控制機器⼈人本體的迴轉，
⼜又可以增加它的靈敏度。

機電

　　 由於在機電控制⽅方⾯面我們盡量採取簡單明瞭，⽽而且要⽅方便控制，於是我們⼤大
部分都採取6P選擇開關，因為使⽤用此開關，既可以節省空間，⼜又可以⽅方便操控。
再加上我們為了要控制⽅方便，⽽而且要有微調的作⽤用，所以我們也利⽤用了6P選擇開
關，在電源供應處做了可以選擇12V以及24V的開關，在使⽤用12V的狀態下，因為
電⼒力的關係，所以相對的所有的速度都會慢下來，以達到微調的⺫⽬目的。⽽而相反的，
如果需要迅速動作時，也可將電⼒力調到24V，以增進我們所要求的速度。

參賽⼼心得

　　 這次能夠參加第九屆創思設計與製作的⽐比賽，雖然無法拿到理想的成績，但
是卻能看到⾃自⼰己，以及其他各地的參賽選⼿手無限的創意努⼒力打拼出來的成果，無論
結果如何⾄至少⼤大家都努⼒力過，⽽而且讓⼤大家可以有這個機會觀摩，看看⾃自⼰己與其他的
選⼿手有哪些不同的創思，以及有哪些是值得我們學習的地⽅方。
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