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 學校/隊伍：中華技術學院 神⾵風隊 隊伍barcode： 082081

許地申  教師

本⼈人專精的研究⽅方⾯面在於電路設計與製作、IC
整合控制，以將理論與實務相互結合廣泛應⽤用
在業界上，尤其在機構的創思設計⽅方⾯面有優異
的表現。

鄭景元

組⻑⾧長：負責⼩小組⼯工作協調、初步模型設計與製
作、⼯工作分配底座機構設計、夾具設計、⼩小組
攝影、機械加⼯工、⼩小組採購、⼩小組總務、現場
加⼯工、配線。

衛世軒

組員：負責機械加⼯工、⼩小組總務、初步模型設
計與製作、配線、電路焊接、⿒齒輪箱設計與製
作、⼩小組採購、⼯工作協調、現場加⼯工、書⾯面報
告之設計篇撰⽂文、書⾯面報告。

⾼高銘鴻

組員：零件/組合圖繪製、機械加⼯工、⼩小組採
購、機械⼿手臂機構設計、夾具設計、機械加



⼯工、電路焊接、機械零件之焊接。

機器⼈人特⾊色

概說

我們機器⼈人是由輕鋁材料製作⽽而成,重點在輕巧簡單設計，⽽而底盤設計成四⽅方形可
以增加穩定性，並且使⽤用轉數較快的⾺馬達來達到速度快⼜又輕巧的⺫⽬目的，所以再重量
和速度⽅方⾯面我們很滿意。夾⼦子是使⽤用側⾯面伸展，因有⻑⾧長度限制，所以側⾯面較有伸展
及變形空間，所以夾⼦子製作在側⾯面。其中電路是使⽤用繼電器及⼆二極體等零件完成，
在組員細⼼心的焊接我們的電路板佈線整⿑齊⼜又乾淨。 

機構

試過很多不同種類的機構之後，我們的⼼心得是，越是簡單的機構，在修護、加⼯工、
拆裝，都可以省下很多的時間與⿇麻煩。所以，剛開始機器⼈人整體構造本來是想⽤用⽊木
板製作，但考慮到⽊木板材質過重，抗壓性不及鋁質材料，所以我們決定⽤用鋁質做為
我們機器⼈人機殼的架構。前輪：控制左右轉彎的要素，我們主要是利⽤用⾺馬達來控制
轉彎的，先在⾺馬達上放置⼀一個圓盤，再將圓盤上放⼀一個固定軸，利⽤用⾺馬達使控制⽅方
向驅軸來進⾏行左右轉彎（若⾺馬達正轉，則⽅方向控制區軸就會往右邊移動；反之，⾺馬
達反轉，則會往左邊移動）。⾞車體中央：放置電路板和電瓶及機械⼿手臂。後輪：利
⽤用⾺馬達正反轉原理，以及⿒齒輪的磨合技巧，來帶動整個⾞車⼦子的運作。

控制

我們的⾺馬達和後⾞車體製作完成，接下來就是做來控制⾺馬達。我們選擇⽤用4 個繼電器
做⾺馬達正反轉動作，然後⽤用7805IC將12V電壓穩壓成5V，調成⾺馬達正轉⽅方向，⽽而
反轉是讓開關調⾄至到反轉的⽅方向，再由7805IC穩壓來的5V電壓激磁，在經由繼電
器使電流再次回到12V電壓源的負端，如此形成⼀一個⾺馬達反轉的迴路。經由以上得
敘述可知，藉由控制開關便可使⾺馬達朝著我們所希望得⽅方向所轉動，經由此電路則
完成機器⼈人的⽅方向控制。



機械⼿手臂

⾸首先利⽤用兩個⿒齒輪和⼀一條鏈條當作主⽀支幹,⽽而下⿒齒輪是由12V⾺馬達來當作夾⽅方塊⼿手
臂上下的動⼒力來源,所以基本上此⾺馬達是控制機械⼿手臂的重點,不過我們已克服了此
⾺馬達,並且利⽤用電路板來控制⾺馬達的正反轉使前端的⼿手臂能達到往上或往下來完成
我們的要求。⾄至於前機械⼿手臂與主⽀支幹的活動⽅方法,我們打算利⽤用⿒齒輪與鏈條的原
理來使得前機械⼿手臂能順利的完成我們要的⾼高度。

參賽⼼心得

　　 這次的⽐比賽讓我們學到很多東⻄西是課本學不到的東⻄西，例如團隊精神以及隊
友與隊友間的信任，⽽而也讓我們了解因為⾃自⼰己的⼒力量有限所以需要⼤大家⼀一起的努⼒力
才回成功。雖然這次機器⼈人⽐比賽輸了但是卻不會感到沮喪，因為看到⼤大家的機器
⼈人，有的使⽤用氣壓有的使⽤用油壓等等…，深深讓我們覺得要學的東⻄西還很多，所以
我們還要加油，但是還是要感謝TDK公司以及許多學校的幫忙讓我們有很美好的
回憶，讓我們有⼀一次難忘的經驗。
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