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 學校名稱/隊名：中州技術學院⁄中州狂狷　　隊伍barcode：81061

江榮隆  教師

指導⽼老師：負責整體之⼯工作分配、規劃與進度
之掌控，並適時給予參賽同學加油 打氣。

紀浩泰

組員：負責⼩小組⼯工作協調、初步模型設計與製
作、⼯工作分配、⾞車體機構及⼿手臂設 計、機械加
⼯工、⼩小組採購、⼩小組總務、現場加⼯工、配線、
機電整合、書⾯面報告之 設計篇撰⽂文、取球器設
計及製作。

陳⾦金錐

組員：負責⼩小組⼯工作協調、初步模型設計與製
作、⼯工作分配、⾞車體機構及⼿手臂設 計、機械加
⼯工、⼩小組採購、⼩小組總務、現場加⼯工、配線、
機電整合、書⾯面報告之 設計篇撰⽂文、取球器設
計及製作。

林俊男

組員：負責初步模型設計與製作、機械加⼯工、
⼩小組採購、⼩小組總務、現場加⼯工、 分球器設計



及製作、⾞車體機構設計、⼩小組攝影、機械加
⼯工、取球器設計及製作、 置球盒設計及製作。

機器⼈人特⾊色

概說

本組機器⼈人是以通過參賽題⺫⽬目活動障礙⽽而設計之全功能機器⼈人。機器⼈人在主 體架
構上，以⾏行架結構製作主體，⽽而底盤係由傳統⻑⾧長⽅方型底盤改為H 型底盤， 如此於
設計上有更⼤大空間，製作上亦較容易；分球器部份，則採⽤用電腦搭配網路 攝影
機，利⽤用⾊色差辨別RGB 三⾊色；⽽而⼿手臂係採三節式伸縮，可達150cm、200cm、
300cm 的各個籃⼦子與⾦金杯內。

機構

在製作機器⼈人的過程中，曾試過很多不同種類的機構之後，得到的⼼心得是， 越是
簡單的機構，在修護、加⼯工、拆裝，都可以省下很多的時間與⿇麻煩。所以， 在機
器整體的架構上，分成三部份，分別為取球、置球與分球；主要採各別製作 與測
試後，之後再進⾏行整合測試。⽽而在⼿手臂部份，為了要讓⼿手臂可以伸縮順利， 採⽤用
的是氣壓推進，並在各節的前與末端，都各加上滾輪，以利伸縮；並在⼿手臂 的最
前端，採⽤用四連桿來製作，如此在置300cm 的⾦金杯時，較不會發⽣生失誤。

底盤

在底盤的設計上，嘗試了多種⽅方案，雖然說製作起來都⼤大同⼩小異，但在實際 測試
後，便會發現其差異。所以在製作上，以H 型底盤來製作，⽽而在輪胎部份， 則是
採⽤用16 吋的鋁合⾦金輪胎，因原本採⽤用的泡棉輪，在上下20cm 的障礙物時， 會
有空轉的現象，所以改採⽤用16 吋的鋁合⾦金輪胎；另外搭配轉速約300 轉的⿒齒 輪
盤，讓⾞車⼦子跑起來速度更快，⽽而原先因重量問題，本來想改成兩輪驅動，但因 考
量到轉向定位的問題，以及⾞車⼦子的穩定性，故採⽤用原本的四輪驅動。

控制



為了通過⽐比賽的每個關卡需要，我們的機器⼈人必須能夠操控⾃自如，才能順利 且快
速地完成每項動作。所以為了適應有時需速度很快來節省時間，有時⼜又必須 使⽤用
微調將速度慢下來過關卡，我們使⽤用PWM 的⽅方式利⽤用可變電阻的易可變 性，來
控制不同⼤大⼩小的電壓訊號；另外在控制器上，則加上LED 來做訊號的確 認，以利
操控員分辨。 

機電

在機器⼈人要進出蓄球區時，因本⾝身速度過快，所以在蓄球區內與外，需有兩 種電
壓訊號，因此我們設計了⼀一電路，讓機器⼈人在蓄球區內可以慢速動作，⽽而在 蓄球
區外則可以以全速來動作，使得我們的機器⼈人相當易控制。另外在分球器的 伺服
⾺馬達上，主要電⼒力輸出是靠電腦的電池，利⽤用USB 傳輸線所輸出的5V；⽽而 在電
路上，則是設計⼀一分壓電路，讓⾞車以及電路都可同時使⽤用⼀一顆電池。

參賽⼼心得

創思的過程，往往都是最⾟辛苦的，卻也是最耐⼈人尋味；我們要求的，不是得 名得
利，我們要的是，當在⽐比賽場上時，⼤大家看到我們的機器⼈人，發出嘆為觀⽌止 的聲
⾳音時，我想我們就已經成功了。
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