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 學校名稱/隊名：中正⼤大學⁄⿈黃腹蜻蜓　　隊伍barcode：81031

⿈黃以⽂文  教師

a.專⻑⾧長是機構設計、機器動⼒力學 b.曾帶領學⽣生
參加第六屆、第七屆和本屆的機器⼈人⼤大賽。 c.
帶隊參加本項⽐比賽之⺫⽬目的是希望學⽣生藉由實
作，深⼊入了解機械設計與製造的程序和細節，
以彌補課堂教學之不⾜足。同時讓學⽣生發揮創
意，在⼤大學⽣生活中留下⼀一個難忘的回憶。

陳政富

隊⻑⾧長：負責溝通協調與進度掌控；我設計的部
分為取球機構、機電控制、儲球裝置、氣壓系
統等。在⽐比賽時擔任操縱員，以冷靜的態度⾯面
對所有的強敵，運氣和團隊實⼒力⽽而取得三勝⼆二
敗的戰績。歷時⼋八個⽉月無數次的設計、無窮盡
的實驗、製作，我們終於如期地完成⼀一部機器
⼈人，其成就感與感動是無法⾔言喻的！

⿈黃弘欽

隊員：這次在機器⼈人的製作上，我是負責射球
機構的部份，另外還有⼤大部分的⼯工作⽇日誌，此
外還有場地模擬的部份。在⽐比賽的時候是擔任
機器⼈人的檢修與搬運，在⽐比賽時則適時提醒時
間與對⼿手的狀況。⼤大部分的時間是負責機器⼈人
的留守，當然有時候也會去探聽敵情。

許有廷

隊員：⾮非常榮幸能夠參予這次的「創思設計與
製作競賽」。在準備的過程中，主要負責為底
盤⾏行⾛走裝置／爬越障礙裝置的設計與實作，歷



經了多次的摸索與失敗（從無法爬越，到利⽤用
鍊條爬越失敗，到氣壓缸與鏈條並⽤用，到最後
完全使⽤用氣壓缸，沒有落練的⾵風險），終於可
以看到⾃自⼰己的成果在⽐比賽中實際的應⽤用，實在
⾮非常⾼高興，另外參予了部分射球機構的構思與
製作，資源缺乏的情況下能夠實作成功，也頗
有成就感。

機器⼈人特⾊色

概說

阿斯拉使⽤用繼電器控制其⾏行進，具備進⼊入儲球區之氣壓缸與鏈條機構、使⽤用推⽃斗機
構進⾏行取球，將取到的網球置⼊入球箱中，網球⼀一⼀一沿著球道滾⼊入射球機構內之前，
會先經過挑球機構捨棄敵⽅方之⾊色球與紅球，進⼊入射球機構後，只需試射幾顆網球抓
準距離，便能以每分鐘60顆之速度進⾏行射球，準確快速地將網球射⼊入網籃內。 

機構

⼀一、取球機構
取球⽅方⾯面我們不使⽤用⼀一顆⼀一顆的取球⽅方法，因為速度太慢了，所以我們⺫⽬目標 是⼀一
次取5～7 顆球的機構，我們想出⼀一個⼿手車的類似機構來取球，使⽤用PVC ⽔水 管做
為⾵風車的葉⽚片，所以我們只要在行進中，就可以邊⾛走邊把前⽅方的球通通撈到 機器
⼈人⾝身上，在連結葉⽚片的部分我們於本採⽤用的也是⽪皮帶輪，但是因為⽪皮帶輪的 鬆緊
度無法兩邊⼀一致，導致的結果是兩邊的轉速不⼀一樣，所以運轉⼀一段時間會不 同
步，造成無法取球的下場，所以我們只好把⽪皮帶輪的部分改成鍊輪，利⽤用鍊輪 的
⿒齒來保持兩邊的鍊條同步，但是這個改變會讓整體的重量增加⼤大概兩公⽄斤左 右，
不過⼤大⼤大的改善了不同步的問題；我們的策略事先把球通通抓到⾝身上，在利 ⽤用⾝身
上的機構配合分⾊色SENSOR 找出要拿到的球，所以當葉⽚片把球撈上來的時 候，會
有⼀一⽚片檔版把球擋住，當葉⽚片伸⾼高⾄至檔版的頂端時，球會因為沒有阻擋⽽而 ⾃自然掉
落下來，掉落下來的球會跑近分⾊色SENSOR 的機構中，利⽤用SENSOR 操控筆 形
汽缸來選球，達到全時選球的⺫⽬目的。
⼆二、球箱與挑球機構 
球箱：選⽤用1.2mm之透明塑膠薄板作為球箱之材料，⽽而球箱的幾何形狀，設計成
可讓球沿著傾斜的球箱底板⽽而集中在球道上⽅方。為了不讓網球在球箱底部之洞⼝口卡
住，因此在洞⼝口處配置⼀一攪拌桿，與四連桿連接，使⽤用氣壓缸作為輸⼊入桿，使⾏行程
為10cm之氣壓缸推動攪拌桿旋轉90度，以達到讓球不在洞⼝口處卡住之現象。當
網球在球箱底部洞⼝口卡住時，即啟動氣壓缸⽽而推動攪拌桿，卡住洞⼝口之球便受攪拌
桿之推擠⽽而重新排列，因此可讓網球順利地從球箱底部⼀一⼀一進⼊入球道中，以利後續
之射球動作。 挑球機構：網球從球槽進⼊入射球機構前將先經過⼀一挑球步驟，捨棄



紅球及敵⽅方網球，為求迅速執⾏行挑球之動作，故以氣壓缸作為挑球機構。

底盤

採⽤用24伏特⿒齒輪箱減速直流⾺馬達，易於控制且提供⾜足夠的動⼒力；⾞車輪欲順暢運轉
且能負重，滾珠培林的使⽤用是必須的，然⽽而受限於加⼯工機械，製造精準的陪林座可
謂難上加難，故採⽤用原本即內含兩顆陪林的直排輪鞋輪作為輪轂，經鑽孔加⼯工後，
鎖上另外製造的⾞車輪和連接鍊條的⿒齒盤，同時達到順暢運轉、負重、⼤大輪徑、可驅
動鍊條的多重效果。⿒齒盤直接使⽤用腳踏⾞車的前變速⼩小⿒齒盤，質輕強度夠，且不需額
外加⼯工。 跨越障礙機構：跨過障礙有兩個要點：a.能夠舉起機體前⽅方跨上障礙。
b.機體前或後⽅方離地時，接地端都仍然具有動⼒力。固⾸首先採⽤用兩⽀支固定於基架上的
氣壓缸協助機體爬上障礙（如下圖），接著採⽤用前後輪鏈條連動機構，在單只有前
或後輪觸地時，機體不⾄至於失去動⼒力⽽而影響攀爬。當機器⼈人遇到障礙時啟動前部氣
壓缸，將機體抬升⾄至20cm之⾼高度，後輪依舊著地，藉著鏈條的傳動⽽而使機體前半
部緩緩通過障礙，接著啟動後部之氣壓缸，將機體後半部撐起，使機器⼈人整體通過
障礙。 

控制

使⽤用⼈人⼯工智慧控制，為達機器⼈人之完美控制，操縱員須不斷地練習與調整，和機器
⼈人培養絕佳的默契。

機電

使⽤用四個按鈕開關控制四個繼電器，繼電器可讓左右⾺馬達得到不同電壓值，配合出
前進、後退、原地左轉、原地右轉等基本動作。為避免同時按到兩個按鈕造成短
路，因此採⽤用部分繼電器串聯式之線路。

參賽⼼心得

參加此⽐比賽後，我們學習到⾯面對⼀一個功能需求時，該如何照著設計流程之步驟設計
出符合此功能之機構，並以軟體進⾏行動作模擬與分析，當設計完成後，我們⾃自⾏行尋
求適當的材料與機械零件並於本校之機械實習⼯工廠進⾏行加⼯工製造，了解到製作時會
產⽣生的問題與加⼯工誤差、該如何去修正製造程序與調整製造出之機構。⼤大學課程中
皆以理論為主，少有實作的部分，參與此競賽，我們不僅對於機構的設計與其實⽤用
性有所涉獵，並真正地參與了整個製造過程，於理論和實務上皆有了更深⼀一層之體
驗與認識。
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