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 學校名稱/隊名：台灣科技⼤大學⁄台科⼤大機械隊　　隊伍barcode：81131

曾垂拱  教師

美國愛荷華州⽴立⼤大學博⼠士 研究領域: 破壞⼒力
學、應⽤用⼒力學, 實驗⼒力學, 光電量測 。 研究項
⺫⽬目: 晶圓平坦度分析, ⽛牙⿒齒矯正⼒力學, 植⽛牙⼒力
學。 任教課程: 光電量測實習、實驗應⼒力分
析、彈性⼒力學、破壞⼒力學,⼯工程數學, ⼯工程⼒力
學。

劉育安

組⻑⾧長：負責⼯工作分配、機構設計、電路設計、
電路配線、掌管⼯工作進度、機構畫圖、書⾯面報
告的撰寫、現場加⼯工與品管。

邱建仁

組員：現場機械加⼯工、外出採購⼈人員、掌管經
費運⽤用與申請、最終書⾯面報告的撰寫、初步機
構設計與製作、機械元件的焊接與鉚接。

洪振雄

組員：外出採購⼈人員、⼩小組攝影、現場機械加
⼯工、最終書⾯面報告的撰寫、組員間⼯工作協調、



初步機構設計與製作。

機器⼈人特⾊色

概說

本次創思設計與製作競賽，參賽的機器⼈人需要於限制時間中，將特定顏⾊色的網球投
⼊入⼰己⽅方天枰之籃中，所以必須考量其⾏行動能⼒力及機構靈活度，作最佳的設計，使得
機器⼈人能在極短的時間內能有最⾼高的效率，⽽而達到⺫⽬目標，所以本組的策略是要快速
進⼊入儲球區中⼤大量收球，然後經由辨試機構判斷所需要的球，在跨出去儲球區到競
賽區中去把球送⼊入⼰己⽅方的籃網中。

機構

本組把機器⼈人⼤大約分成五⼤大部分，有底盤跨障礙機構、取球機構、辨識球的機構、
集球箱升降機構、送球機構，每個機構都是環環相扣的，所以都不能出任何差錯，
不然整體的動作和表現就會不順暢，⽽而這些機構也都逐⼀一做過測試，其功能跟預期
的差不多。

底盤

本組底盤⾼高度為22㎝，好讓跨障礙時不會卡到底盤，⽽而裝在底盤上之⾺馬達前⾯面連
結的螺桿，帶動L型跨障礙機構的螺帽，使上⾯面的桿⼦子可以前後移動，使L型跨障
礙機構可以作旋轉跨障礙，在製作的過程中，我們發現在底盤上的⾺馬達需要⾼高的轉
速這樣跨障礙的時候才會夠快，可是⾼高轉速的時候伴隨的問題就是磨損，所以把所
有⾼高速旋轉的接頭部份全都選⽤用耐摩耗的材料銅。

控制

本組機器⼈人總共使⽤用了⼗十顆直流⾺馬達，控制⽅方法如下表：
⾺馬達⽤用途　 數量　 最⼤大靜⽌止電流　 輸⼊入電壓　 控制⽅方式



動⼒力⾺馬達　 4　 5.8A　 24V　 兩組繼電器轉向控制　
跨障礙⾺馬達 2　 5.8A　 24V　 六組繼電器/極限開關/電磁制動　
取球⾺馬達 1　 6.2A　 24V　 3段6P搖頭開關轉向控制
球箱升降⾺馬達　 1　 4.8A　 24V/12V 　三組繼電器/電磁制動
辨識滑板⾺馬達　 1　 1.2A　 12V　 辨識機構微處理器控制
球箱送球⾺馬達　 1　 1.2A　 12V　 3段6P搖頭開關轉向控制

機電

跨障礙⾺馬達裝有上下兩個極限開關，但受達⾺馬⾼高速旋轉影響，即使觸動到極限開關
後在慣性的影響下仍無法⽴立即準確的停⽌止住，為此我們設計⽤用三組繼電器來控制單
顆跨障礙⾺馬達，在觸動到極限開關後⾺馬達除了斷電外，還同時將⾺馬達的兩條線路短
路，可使⾺馬達慣性轉動產⽣生的電流回流，產⽣生另⼀一反電動勢，有效的將⾺馬達制動
住，尤其在減速⾺馬達上有極明顯的效果

其他

在我們做第⼀一台機器⼈人時，⼤大部分都⽤用螺絲來固定機器的零件，在那時就發現⼀一些
問題，因為⽤用螺絲固定時，有時會因為震動等關係，讓螺絲產⽣生了鬆動⽽而使的機器
不牢固易變形，並且會隱藏⼀一些不安定的危機，⽽而且全部⽤用螺絲固定時，會讓機器
⼈人的重量增加不少。所以，在做第⼆二台機器⼈人時就⼤大部分把螺絲連結的部份改⽤用焊
接和鉚接的⽅方式取代之。 

參賽⼼心得

參加這次全國⼤大專院校創思設計與製作競賽，觀看了其他隊伍機器⼈人的運作情形，
⽐比較他們的優缺點，並學習別隊優秀及具有創意的機構設計，了解到創思設計的真
正理念在於，發揮每個⼈人的創作思考。相同的題⺫⽬目，在不同的創作靈感下，有的許
許多多不同的構想，使我們學習到不少的經驗。
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