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林礽昌  教師

本⼈人主要專⻑⾧長為機械設計、機構學、電機實驗…
等，另外對於遙控直昇機的組裝與研究⼩小有興
趣， 也是⼀一位玩出⼼心得的玩家，曾經任⼯工研院
量測中⼼心技術⽀支援室⼯工程師四年，⺫⽬目前正於國
⽴立清華⼤大學動⼒力 機械⼯工程研究所博⼠士進修中。

蔣瑋義

組⻑⾧長：機器⼈人製作時，負責解決各關卡的初步
設計，整體的電路配置，搜尋網站上的相關資
料， 進⾏行⼩小組會議的招集，及⼤大部份元件的材
料選購及控制機器⼈人的程式編寫。

⺩王冠嵐

組員：負責參與從機器⼈人底盤、機器⼿手臂、⼿手
臂末端致動夾具到機器⼈人整體的初步概念設
計， 加⼯工機器⼈人⾝身上部份特殊的可活動零組
件，選取現成材料並重組成符合動作要求的特
殊機構， 調整安裝機器⼈人⾝身上各部位零組件位
置，於機器⼈人製作完成後，隨時因應機器⼈人與
操控⼿手要求進⾏行維修改正。

⿈黃孟彥



組員：在這次的機器⼈人創思設計⽐比賽中，我是
負責使⽤用⾞車床⾞車輔助輪和組合⾞車架， 還有減輕
機器⼈人重量，因為剛開始我們所使⽤用的輔助輪
的規格都不是很清楚在加上材料⽐比較難買到 所
以我們使⽤用鋁合⾦金，但後來發現想要減輕重量
還是必須使⽤用PP這種塑膠材料，才能達到我們
減輕重量的⺫⽬目的。

機器⼈人特⾊色

概說

此機器⼈人是針對競賽主題”光鑰2003”⽽而設計，機器⼈人必須從光鑰取得區夾取⼀一顆
致勝的光鑰， 之後須突破波浪板區、跨越岩漿區、閃避雷射光通過雷射光區、最
後將光鑰置⼊入光鑰放置槽等所有的關卡。 我們的⼯工作就是將機器⼈人功能發揮到淋
漓盡致，克服以上種種難關。最初設計時，因⽐比賽雷射光區分 有鑽穿與跨越兩
邊，我們⼀一開始的⺫⽬目標就是選擇鑽穿道，所以將機器⼈人整體⾼高度設計為19cm。
將機器⼈人⼿手臂收縮總⾼高19cm的機⾝身裡，當⼿手臂展開時則機器⼈人的總體⾼高度可以⾼高
達180cm。 為了避免浪費太多的時間，所以我的⾞車⼦子⾏行⾛走的最⾼高速設計為
1.19m/s。

機構

因為這次⽐比賽的主題，須要跨越岩漿區及挾持光鑰置⼊入光鑰放置槽內， 在這些地
⽅方需要極⼤大負荷，所以我們使⽤用了⿒齒輪及⿒齒條機構、蝸輪及蝸桿機構、 動滑輪省
⼒力機構來克服，⽽而其他輕負荷的地⽅方使⽤用了⽪皮帶輪來帶動動作。 在⼿手臂⾝身展的機
構⽅方⾯面我們運⽤用了RRP結構，製作成可3維度做動的⼿手臂。

底盤

在考慮鑽穿越道為前提之下，刻意將機⾝身壓在總⾼高度僅僅19cm，⾯面對波浪板時，
我們底盤最低⾼高度為離地6cm剛好克服波浪板最⼤大⾼高低起伏。加上我們採⽤用4WD
為主要驅動⽅方式可輕鬆通過波浪板。 為⽅方便機器⼈人能敏捷過彎，所以機器⼈人輪距
及軸距趨近為正⽅方形，此外，為增加輪⼦子與地⾯面之摩擦⼒力， 則選⽤用摩擦係數⾼高的
材質來當輪⼦子胎⽪皮。

控制



機器⼈人之遙控器為配合操控者操作感覺，所以控制開關的位置擺置須適合操控者，
因為每⼀一個開關所連接的機構特性不同，所以在銲接線路時須找到合適的電壓與不
同種類的開關來搭配。 在精確的對位時，讓機構降慢速度的⽅方式來做動，以減少
操作者的控制難度。

機電

利⽤用極限開關元件，讓部份機構能⾃自動定位，以降低操作者操作難度。再以不同的
電壓來控制⾺馬達的轉速， 以便驅動機器⼈人各個機構執⾏行不同動作時的快慢。利⽤用
繼電器中⾃自保電路及互鎖電路配合開關來連結⾺馬達， 以達到我們所要的簡易操
控。

參賽⼼心得

　　「創思設計與製作競賽」的⽐比賽⽅方式，⼀一開始除了給予參賽者⼀一道題⺫⽬目與規則
外，則別無其他， 要的就是讓我們能針對主題發揮無限的想像，再無中⽣生有的製
作出符合我們所需功能的理想機器⼈人，這不 僅僅是對其他隊伍的⽐比賽，更是我們
對⾃自⼰己創作能⼒力的挑戰。當開始製作時，我們就是全⼼心全⼒力的投⼊入製作， 經歷這
次⽐比賽，使我們⾯面對事物的觀點有了全新的改變，並且提升了專注⼒力與思考邏輯能
⼒力，當完成作品時， 我們認為「它」已是⾮非常完美了，但其他隊伍卻讓我們⼤大開
眼界，因為⽐比賽當中，他們做到了⼀一些連我們也意想不 到的機構與動作，我想這
也就是這個⽐比賽最有趣的地⽅方，它讓⼈人以有限的⼼心情去感受那無限的想像與無限的
驚奇。
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