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陳世濃  教師

主要研究領域為模糊理論、類神經網路、微控
制器、⾃自動控制。對於此次⽐比賽，提供我們控
制系統架構、結構與機構設計之建議。且教導
如何將理論與實務結合，進⽽而使機器⼈人之結構
與機構達到預期之⺫⽬目的。

錢建宏

組⻑⾧長：⼯工作分配、機器⼈人構思、cad草圖繪製、
加⼯工機器⼈人各部份零件、電路與氣壓缸配製、
撰寫plc程式。

⺩王武漢

組員：cad草圖繪製、加⼯工機器⼈人各部份零件、
撰寫plc程式、機器⼈人操縱員、測試機器⼈人。

⿈黃⽂文志



組員：物品採買、⼯工作進度記錄、書⾯面報告、
機器⼈人零件加⼯工。

機器⼈人特⾊色

概說

　　 在看過⽐比賽規則出來後，⼀一開始我們以⼩小型、重量輕、速度快為設計重點，
以求能在最快時間內阻礙對⼿手收球讓球能散落在場地內不讓對⼿手好收球再以我們⼩小
型快速的機器⼈人來迅速將球打完，但在看過⽐比賽場地後發現我們的戰術實⾏行起來太
過於困難且對我們並沒有太⼤大得好處，便決定將⾞車⾝身加⼤大能依次把所有的球收在⾞車
底下已達到節省時間為新設計重點重新改裝機器⼈人。 

機構

　　雖然改⼤大⾞車⾝身但我們仍以輕量化、機構簡單為重點，收球機構⽤用氣壓缸帶動閘
⾨門將球收⼊入後便關下⾨門，⽽而要將球送⼊入擊球區也只需將⾞車作前後移動便會將球帶
⼊入，在⽤用⼀一⾺馬達旋轉將球推到擊板，⽽而擊板是由氣壓缸推動，因⽽而能快速擊發。

底盤

　　 因為考慮到重量要輕並且要有⼀一定的堅固度，全⾞車我們都是⽤用鋁材，輪系系
統採⽤用履帶式帶動履帶的⾺馬達是⽤用DC 24V 減速⾺馬達與其他⾺馬達最⼤大的差異在於
其“轉速－轉矩”與“電流－轉矩”特性均為線性關係，因此在⼀一般需要做到轉速、轉
矩控制的場合中，若控制精度需很⾼高的情況，通常以直流⾺馬達作為致動器是較為經
濟的選擇。

控制

　　 控制⽅方⾯面我們使⽤用無線得控制器來操作機器⼈人，⽽而不使⽤用線控來使控制機器
⼈人能更靈活⽽而不受電線所制，機構控制⽅方⾯面也盡量簡單化讓⽤用⼀一個按鈕就能連動機
構來使操作者易於控制。



機電

　　 控制⽅方⾯面是利⽤用PLC可程式控制器來驅動所有的⾺馬達與氣壓缸，⽽而⾺馬達是
PLC的計時器控制。我們設計成只需按下⼀一個開關之後⽌止球、定位、擋球會在同⼀一
時間照順序動作。

參賽⼼心得

　　 很⾼高興有機會可以參加這⼀一次的機器⼈人⽐比賽，讓我們有機會把⾃自⼰己從五專以
來所學到的加⼯工技術和繪圖和⼀一些有關機器⼈人⽅方⾯面的知識實際的作⼀一次應⽤用。雖然
再這⼀一次的⽐比賽沒有得到理想的名次，⽽而且我們在設計上也有誤差創意上也沒有很
好，但是總是⼀一次很好很棒的經驗。
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