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 學校名稱/隊名：明新科技⼤大學⁄明新科⼤大C　　隊伍barcode：81251

任復華  教師

指導⽼老師：任復華副教授，畢業於國⽴立交通⼤大
學及美國哥倫⽐比亞⼤大學，主修機器⼈人夾⽖爪控
制，⺫⽬目前的興趣在機電整合設計、⾃自動化機
構、多軸平台分析、⽣生醫機構設計等⽅方向。曾
經在波斯灣戰爭時帶著防毒⾯面具，⼀一邊躲飛⽑毛
腿飛彈⼀一邊想研究問題。對所有參賽同學想說
的是：「勝利是短暫的，成功則是靠累積經驗
所創造出來的。」

莊秉憲

組⻑⾧長：負責⼩小組⼯工作協調、初步機器⼈人設計與
關卡分析、跨越機構與底盤設計與製作、⼩小組
採購、零件加⼯工、配線、書⾯面報告撰⽂文。

郭俞均

組員：負責機械加⼯工、初步機器⼈人設計與關卡
分析、投球裝置設計與製作、捲球機構設計、
⼯工作⽇日誌編寫、⼩小組總務。

蔡明樺



組員：負責機械加⼯工、初步機器⼈人設計與關卡
分析、3⽶米⼿手臂設計與製作、夾⽖爪設計、⼩小組採
購、零件加⼯工、⼯工作⽇日誌編寫。

機器⼈人特⾊色

概說

本組針對第⼋八屆創思設計與製作競賽所設計的機器⼈人，基本上符合競賽中需要的各
項功能，包括：機器⼈人可以迅速且平順的進出球池，並可以在球池中靈活轉向，
且在短時間內⼤大量取得球池中的網球，再利⽤用分球的機構將所需要之球種做分類，
進⽽而送⼊入投球裝置進⾏行投球的動作，另外還有⼀一⽀支可達三⽶米⾦金盃置放紅球的⼿手臂，
來完成紅球的置放。由於機器⼈人在⾏行⾛走及作各項運動時，必須考慮到整體的穩定
度、結構的剛性等問題，所以我們利⽤用鋁材來當做機器⼈人之主要材質，並以些許的
壓克⼒力、PE等材質，作為輔材。進⽽而達到整體的機器⼈人製作。

機構

我們設計的⽅方向是以機構簡單化為主，⼀一⽅方⾯面在製作加⼯工上容易，另⼀一⽅方⾯面則是好
維修、好操作，可以省下許多不必要的⿇麻煩。 所以，我們在跨越障礙的機構上使
⽤用了無動⼒力的⾃自動解鎖裝置迅速的讓輪⼦子作上下的轉換，並通過障礙區進⼊入球池。
並且在輪⼦子轉換的同時，順勢將取球裝置放下到適當的取球位置，便可開始⼤大量取
球，⽽而投球機構是利⽤用壓縮彈簧並配合⼀一凸輪，來取得分數。

底盤

底盤取決於機器⼈人⾏行動與跨越障礙時的速度，所以對於底盤的設計，我們採取⼆二輪
驅動，原因主要是為了提⾼高機器⼈人本⾝身的靈活度，並且為了設計跨越機構，同時我
們想了許多種的⽅方案，如：抬⾼高⾞車⾝身、利⽤用氣壓缸、、、等，但是在製作後都發現
進⼊入球池的時間仍然無法縮短或是時間能縮短但是卻可能造成機器⼈人本⾝身的損害。
但後來在無意間發現喇叭鎖的運⽤用原理，似乎可以運⽤用在跨越機構上，再經由設計
之後，也確實可以達到迅速跨越的功能，並且不會造成機器⼈人的負擔，輕鬆進⼊入球
池。



控制

為了能輕鬆控制⾺馬達的正、反向轉動，所以我們使⽤用6P開關來達到轉換的效果，
⽽而分球機構的控制，則須利⽤用同時含有a、b接點的⾃自動彈回開關，來進⾏行電路上
的控制，才不會導致短路的現象。

機電

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，所以我們利⽤用簡單的電壓控制來控制⾺馬達的速度，輕鬆應付所要⾯面
對之關卡。

參賽⼼心得

機器⼈人在製作的過程中，遇到相當多的困難，由於⽐比賽的內容所需，故必須花費更
多的時間來做機構上的思考與設計，相對的時間也就變的相當緊迫，所以要在時間
不是⾮非常充裕的情況下，做出⼀一台好的機器⼈人也就相對的更艱難了，不過為了團體
的榮耀，也必須加倍努⼒力的去完成作品，所以不管最後⽐比賽結果如何，相信只要有
努⼒力過，就不會後悔，並也在⼤大學的⽇日⼦子中，留下⼀一個美好的回憶。
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