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⺩王俊惠  教師

針對此⼀一專題之製作，提供機構設計、動態控
制⽅方⾯面之建議。以結合理論與實務，進⽽而達到
機器⼈人之機構、造型與動作⽅方⾯面有所創意。

⿈黃聖育

組⻑⾧長：負責⼩小組⼯工作協調、初步模型設計與製
作、⾞車體機構設計、加⼯工、配線、控制箱設
計，機電功能測試與改進，也是機器⼈人操控
者、測試員，書⾯面報告之撰寫與攝影。

⿈黃建瑋

組員：負責機器⼈人模型設計與製作、⼩小組採
購、加⼯工、配線、電路焊接、機構功能測試。

⾺馬誠華

組員：負責整體模型設計與製作、⼩小組討論紀
錄、攝影、採購、配線、總務、書⾯面報告撰



寫。

機器⼈人特⾊色

概說

　　 具有升降收球系統、彈射系統與傳動機構。收球系統使⽤用2⽀支約50CM的⼩小鋁
管，將⼆二隻⼩小鋁管包滿砂紙，使收球時利⽤用磨擦⼒力使球更容易收起、再分別利⽤用2
顆200轉的⾺馬達分裝置在鋁管內，使鋁管⼀一邊正轉、⼀一邊反轉的⽅方式將球收起。⼿手
臂部分使⽤用三段式鋁管利⽤用珠⼦子串在鋼線上的⽅方式、並置於鋁管內，再配合⾺馬達的
轉動，使⾺馬達轉動時鋁管可以伸出縮回約120CM。彈射系統是利⽤用⾺馬達壓彈簧的
⽅方式將球彈出。本投籃機器⼈人針對第九屆全國創思設計與製作競賽的要求，設計具
有將塑膠球由多邊形球池中取出，並在4⽶米禁區外將球彈射⾄至⾼高3⽶米的摩天輪中(摩
天輪上有12個⼩小籃框)。機器⼈人的架構包括⾞車體、傳動機構、⼿手臂升降機構、伸縮
機構、收球機構、射球機構等。使⽤用元件有L型⾓角鋁、直流⾺馬達、漁網、彈簧、串
珠等。所設計的機器⼈人具有可收球、集球、彈球的⾞車體，配合輪⼦子和⾺馬達來驅動，
⾞車體主要以簡單操作⽅方便為主。控制⽅方⾯面則使⽤用迷你⼜又順⼿手的3P開關來當
12V/24V的轉換，並以三段5P（雙彈回）開關控制收球、彈球、傳動等各種動
作。 

機構

　　 將機器⼈人分為⾞車體、升降系統、收球系統、送球機構和彈射系統等部份。為
了符合⼤大會規則⻑⾧長寬⾼高不可超過100公分的規定，⽽而製作出⻑⾧長95公分、寬80公
分、⾼高95公分的⾞車⾝身，⾞車⾝身前⽅方有80公分的集球區可供⼤大量的球存放，收球⽅方⾯面
使⽤用升降，能供⼿手臂下降時，⼿手臂能通過40cm的集球槽進⾏行收球，再將收回來的
球使⽤用彈射器彈出。輪⼦子使⽤用⾞車輪⼦子，且抓地⼒力較好。塑膠材質且無胎紋的嬰兒⾞車
輪⼦子。機械⼿手臂可跟升降作上下伸縮動作，利它能⼿手動伸縮特性，將珠⼦子串在鋼線
上，置於伸縮桿裡，並將串珠的⼀一端固定於伸縮桿的最末端。收球系統主要設計於
⼀一次可夾起⼤大量的中球。

底盤



　　 為了減輕機器⼈人的重量且不超過30kg，採⽤用強度佳、重量輕的L 型的鋁合⾦金
條組裝製作機⾝身，⻑⾧長65 ㎝、寬50 ㎝、⾼高95cm。(圖1)，⾞車⾝身前⽅方有80CM的集
球區可供⼤大量的球存放。

控制

　　 ⾞車體的兩側各有兩個直流⾺馬達作為傳動，並且使⽤用海綿材質且無胎紋的輪
⼦子，因為無胎紋的輪⼦子與地⾯面接觸的⾯面積較⼤大，抓地⼒力較好，選⽤用直流⾺馬達作為傳
動，電源部分設計了兩種電壓（12v / 24v）讓⾺馬達可依不同速度切換其電源，增
加機器⼈人移動速度。

機電

　　 因使⽤用線控，機電控制相對簡單。利⽤用6P三段復歸式搖頭開關，控制正負極
的交換，讓直流⾺馬達正反轉，並在總線路加⼀一3P三段式搖頭開關，可隨著開關的
控制，切換0V/12V/24V ，使直流⾺馬達靜⽌止、慢速動作、快速移動。這樣設計能
讓機器⼈人在場上可做快速移動或慢速微調球道射球的⽅方向之功能。

參賽⼼心得

　　 在這段⽇日⼦子裡，我們所學到的並不只有書上的理論，還有實作經驗與許多處
事態度，在討論時也意⾒見不合，到和平的取得共識，這些都是我們在這次的過程中
所得到最寶貴的經驗。
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