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遙控組：黑馬

機器人名：黑神駒

指導老師：黃清德

參賽同學：王信憲(資管系四年級)

鄭冠群(機械系四年級)

凌慶榮(機械系三年級)

學校：南榮技術學院

機器人簡介

主要以渦桿渦輪懸臂來運作所有關卡大多數關卡也都

是靠升降的配合來突破，為了節省機構過多導致重量跑出

來，我們結合了機構能互相使用的方式來讓車體保持輕

盈，主要材料也是鋁材，在升降方面則是以自己加工的方

式使用出尺條的功能，經過數據的演算就可以算出齒距，

至於取球方面我們則是以滑輪的方式讓機器人動作的瞬間

將取球管放入球池中，運用滑輪減少摩差力的方式取球快

速，經過自製球池放入打球器當中，打球氣是經過偏心輪

的方式將發射柄壓下把痰黃拉至最大施力，瞬間放開將球

射出，靠車身高低設定求的高低位置甚至遠近距離來完成

這次的關卡。

設計概念

企圖心創造出我們的設計理念，隊員們的努力以及

指導老師的指導，才能做出這樣功能齊全的機器，主要概

念來自於動物運動，第一關就像馬在跨欄一樣，學習走路

的剛開始需要一步一腳印的努力，所以我們再第一關特別

的重視，一步一步來，第二關則是使用前年的雲科大高空

鋼管的方式過關，第三關挺舉則是像人的手臂一樣舉起後

停舉高空，再以畫圓的方式將槓鈴放上槓鈴座，第四關取

球當然是重點放在快狠準，不能馬虎的取球是重點，下球

池一定一顆，最後一關敲鑼當然不用多說啦，就像是發球

機一般的準確。

材料選擇

經由網路及門市的詢問以及所需要的材質及韌性，很多不

同的材質所跑出的效能卻不盡相同，相對的磨耗性以及實

用性也有少部份無法配合，甚至使用錯誤的材料可能造成

的後果就是無法使用，最嚴重的是使用中爆開，這是我們

選用車前懸臂裝置時所發現的問題。

車身部分我們選用鋁合金材質的角鋁來讓車身穩固，耐撞

耐操又不變形，重量上也比較容易拿捏。
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在馬達我們使用了不少回收再利用的馬達，畢竟經費有限

我們會從網路尋找相關的資料然後進行我們所需要的馬達

轉速扭力來評估要使用何種比較適當置於配電方面的材料

當然是使用傳導率不錯的含銀的多芯線，在這方面我們也

謹慎挑了很久，因為我們的配電方式很少人會使用，使用

直接電對電來回傳導方式比較耗電，相對的也比較靈敏，

捨棄了傳統的繼電器，減少了不少重量，當然耗電量加大

可是相對的面對熱電組的問題產生電線的高溫，很容易讓

電線燒掉，所以我們也挑選了很久才決定使用這款電線

的。開關也是選擇 6P 雙彈回 10A 的大開關，為了是防止開

觀音電壓負荷過大而燒毀，主要是為了操作方便讓操作手

方便讓機體變身使得操作上更能流利的展現機構的極限。

機構設計

1.渦桿渦輪動力來源：我們經過詳細討論過才決定使

用此組砲金銅的渦桿及高熱加溫的齒輪來作為主要承受力

量的最大利器。

2.強化力量:為了使懸壁收回時更加順暢以及挺舉時

有輔助的力量幫助不會使馬達及齒輪組耗費過多的力量導

致磨耗損傷。

3.變形:針對競賽規則要求 1立方公尺，我們以車體變

形讓出發時侷限在 1公尺立方了小小體積裡面延展至將近

2公尺車長的方式讓挺舉達到更高的穩定高度。

4.攀躍平衡木：為了使機體把這關卡咚作平路在走，

我們將雙滾筒機構設置在積體下部，充分運用機體上的每

一個位子，讓車體在行走時更加穩定及快速通過。
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5.碗：為的始投球更加精準，我們在裡面又多設置一

個置球座，讓球更加穩定順暢的投出。

6.升降系統:本組的升降系統分為兩種一種為一顆馬

達對應一根齒條另一種則為一顆馬達對應兩根齒條

7.輪軸:本組成員自製，經過老師指導，於輪軸處進行

圓角加工。與歷屆學長加工之直角有所不同。

8.取球機構：運用一顆高扭力馬達帶動曲球口，經過

長時間設計及發現問題我們做出了這項曲球百分百的馬

嘴，運用旁邊的滑輪讓球降低磨擦率，每次下口就一顆，

就像馬在吃草一樣輕鬆容易。

9.擊球機構：使用偏新倫的方式將擊球桿及彈簧的配

合拉至一定的彈簧極限，偏心輪轉動到達一個定點將硬力

釋放，使得球更加精準及射程穩定。還要配合馬達的減速

更加極致。
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機電控制

猶如往年的方式，將電壓直接經過操控盒當中的開關，我

們又是以高電壓在傳送，使用 6P 開關進行正逆轉控制，電

池放置車體將所有電壓放置車中，重量也放在車上，經過

電線跟開關的配合將馬達控制達到最順暢的控制車體，這

次最大不同的地方就是取球及發射求的裝置都是使用 12V

其他馬達則是使用 36V 在控制，為了追趕其他學校的速度

我們只好把風險加大，為了拼冠軍，犧牲了馬達的授命，

至於操作盒則是利用保鮮盒一步一腳印的方式將他拼裝出

來，鑽鑽捕捕的用手工親手下去製作這符合操作手的操作

盒，至於這操作盒最好是由操作手親自下去打造會比較符

合操作手本身的操作習慣，更能發揮出操作手的本能。

機器人成品

參賽感言

經過這次的比賽我們深深的體會到團隊的重要，雖然成績

不盡理想，但是還是讓我們從中學習了不少比賽經驗，臨

場感真的很重要，或許再有多餘的一些時間來調整機台可

能獲得到的佳績會不太一樣，雖然今年的成績跟我們老師

以及其中一名隊員在去年也是獲得相同的成績，但還是希

望更好，經過這次的比賽我們也了解到付出多少得到的相

對會有多少，我們在場上的感覺當然是特別緊張，深怕操

作手在場上出問題我們隊員幫不上忙，或者手忙腳亂不知

道該做什麼，但我們寧願相信操作手，因為他有 3年的上

場經歷，多少也有點幫助，我們在旁的人只能給他信心跟

勇氣去面對正在迎接的難題，這真的比考試還刺激，一場
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定輸贏，在這感覺 TDK 創思設計舉辦這種比賽真的很棒，

但總有學校不了解舉辦的意義，只想衝衝衝，沒把機器的

最大極限做出來比賽，卻是以投機取巧的方式通過關卡，

但也是很厲害啦！我們能參加這比賽很開心也很感激。

感謝詞

感謝 TDK 文教基金會未我們學生舉辦這種大規模的比賽，

讓我們有機會在這個地方發揮所長，如果有機會一定要多

參加類似活動，甚至創新東西與大會分享，甚至希望有機

會能多與大會互動。
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