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 學校名稱/隊名：明新科技⼤大學⁄⾺馬德烈　　隊伍barcode：81231

楊榮泰  教師

專精研究⽅方⾯面有於電機整合及控制，液氣壓控
制、微處理機……等，在機構設計上，也有個⼈人
獨特的觀點。

劉⼜又仁

組⻑⾧長：負責⼩小組的⼯工作協調，機器⼈人的設計，
分配⼯工作：⼿手臂級夾⽖爪製作，⾻骨架製作，⼩小組
攝影，零件加⼯工，配線，電路焊接，操控機器
⼈人，書⾯面報告及遙控盒的製作。

劉智富

組員：負責⼩小組的總務，出納，⾻骨架製作，⼩小
組攝影，⼩小組採購，全部的氣壓元件及氣壓配
線，零件加⼯工，動⼒力製作，配線，電路焊接，
書⾯面報告，機械加⼯工，機構設計。



游象慶

組員：負責機構的設計，機械加⼯工，零件製
作，⼩小組攝影，⾻骨架製作，底盤製作及改良，
⼩小組採購。

機器⼈人特⾊色

概說

我們機器⼈人是以通過參賽題⺫⽬目所需達成⺫⽬目的，通過障礙⽽而設計的機器⼈人。⼀一開始則
是跨越⾼高20公分的梯形檔板，我們的設計⺫⽬目標在於可以短時間內進出球池所以我
們的底盤⾼高度提升到25公分，⽽而收球⽅方式則是使⽤用了履帶式海綿，不僅收球快且
量多。機器⼈人，它有三層，第⼀一層為跨越機構(底盤)，第⼆二層為收球機構，第三層
即為放球及存球區，⽽而第⼆二層及第三層均可以個別上升或下降，第三層上升後⾼高約
有190公分（總⾼高度約270公分），其主要功能在於可以讓球經過分球器後經由軌
道導⼊入⼰己⽅方藍中。

機構

在於機構⽅方⾯面，以簡單⽽而能達到所需的功能為主，在夾⽖爪⽅方⾯面我們運⽤用了渦桿渦輪
的⽅方式來夾住紅球，因為它有⾃自鎖功能，使紅球不會因機⾝身的震動⽽而鬆脫﹔第⼆二層
及第三層應⽤用⾺馬達捲線來驅動動滑輪組，使其在導軌中上升或下降﹔⽽而收球以履帶
的⽅方式來產⽣生循環的動作使其可以⼀一直將球往上帶，收球的動⼒力則以鏈條作為傳動
⽅方式，因為鏈條能夠從遠距離傳達動⼒力。

底盤

底盤的設計，將決定於機器⼈人的速度及靈敏度，我們採取了⾼高底盤是為了能夠更迅
速跨越梯形檔板，⽤用夾腳90度的腳，並且⽤用氣壓缸來作為翻轉的動⼒力，⽽而當氣壓
缸作動後，腳會翻轉90度，如此來跨越梯形檔板，其速度更不在話下，驅動輪則
先為後輪傳動翻轉後則變成前輪傳動。

控制



為了在速度⽅方⾯面增加再增加機構⽅方⾯面有⼀一定的限制，接下來所需的是操控的技術和
操控的簡單性，再第⼆二及第三層上升下降的⽅方⾯面上，使⽤用了三段記億開關讓操控者
不⽤用⼀一直撥著開關，再加上極限開關讓操控者不⽤用注意著上升或下降，也就可以再
操控其他機構或是動作，使速度再提升。

機電

在氣壓缸的控制上我們應⽤用了電磁閥來控制氣壓缸的作動，⾺馬達的正反轉是利⽤用６
Ｐ三段開關，不但省下不好的線材之外在加⼯工上也⽅方便許多。

參賽⼼心得

在這麼⻑⾧長久製作機器⼈人的情況下，說實在的﹔都快已經變的不成⼈人樣了。有好幾次
都真的好想好想放棄⽐比賽，總覺得⾃自⼰己做不到，然⽽而在同學，朋友及⽼老師的⿎鼓勵
下，仍然是把他給製作完成。並起參加⽐比賽，雖然沒有得到名次但是我知道，我們
是很強的。運氣！在⽐比賽中，似乎也扮演了重要的⾓角⾊色。更沒想到會有學校以阻擋
作為戰略，因⽽而導致失敗。就在看完⽐比賽的同時，深深感覺到我們的隊伍，絕對有
信⼼心進決賽，只是．．．雖然如此，經過這般製作的過程歷經的⾟辛苦及努⼒力，讓我
成⻑⾧長了不少。也讓我們得到了⼀一個經驗！“相信，去相信⾃自⼰己是做的到”
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