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⿈黃運琳  教師

本⼈人專精於機械固⼒力，動⼒力分析，振動量測與
模態分析，CAD/CAE等領域之研究，在上述研
究領域中皆有不錯的成績，並致⼒力於將研究成
果應⽤用在教學⽅方⾯面上，使學⽣生更容易了解課堂
上所學的知識。

⿈黃彥豪

組⻑⾧長：基本上都是擔任台⾯面下的⼯工作，主要負
責各種機構的設計以及製作，尤其是對障礙或
者是抓球投球⽅方⾯面的各種機構設計，以及製作
各種機構時的疑難排解，還有負責組員之間的
⼯工作分配和互動，負責在製作機器⼈人的時段當
中，督促各個組員加緊趕⼯工製作機台，還有負
責定期跟⽼老師報告進度，在期限內完成各種書
⾯面報告。

詹富貴

組員（兼機器⼈人操控者操控者）：主要負責電
路設計製作、控制盒製作、配線、3D CAD繪
圖、⼯工作協調、初步模型設計與製作、機構構
想設計、機械加⼯工、書⾯面資料整理、⼩小組攝
影、材料採購，最得意的是加⼯工技巧進步了，
如⾞車床、⽊木⼯工、電⼯工等等…。



池志忠

組員：負責分球機構的製作及其材料之購買。
尤其是在找材料的時候，奔波忙碌，最得意的
是知道了某些材料的其他⽤用法，還找到了其他
⼈人沒有辦法找到的材料及機構元件，並在最緊
急的時候找到需要的材料，做適當的加⼯工。同
時也讓我的思考的靈活性⼤大⼤大的加強了。

機器⼈人特⾊色

概說

我們的機器⼈人是依照這次⽐比賽的規則及競賽項⺫⽬目去設計，整個機器⼈人是以⽊木板為基
礎材料，所以我們的機器⼈人在重量上佔了很⼤大的優勢，並採⽤用履帶來帶動⾺馬達進⼊入
球池，再⽤用⼀一個很像是推⼟土機前段的鏟球機構把球鏟起來，利⽤用球道將球引導⼊入集
球池，再利⽤用集球池下⽅方的分球機構分球.將不要的球直接排出，把要的球留下，
再將球導到發球機構前，利⽤用⾺馬達⾼高速旋轉的⼒力量把球打出去；且所有的機構皆以
簡單設計為主。

機構

我們的機構是以越簡單越好為⺫⽬目標，因此我們的機構⼤大多都是以直接驅動的⽅方式，
就是說⽤用⾺馬達直接作動⼀一個功能，中間不經過⼀一些複雜的機構元件，或是經過⼀一些
較簡單的機構，如滑輪、彈簧等等；取球機構是⽤用⾺馬達拉線拉到⼀一個鏟⼦子，中間利
⽤用洋眼釘改變線的⽅方向；分球機構是以機⾞車中控鎖直接作開合的動作；送球機構則
是在⾺馬達上接⼀一塊⽊木板。

底盤

以合⽊木板為底盤，其特性為易加⼯工且材質輕、價格低，在強度上也⾜足夠，因⽽而選⽤用
合⽊木板為底盤材料；底盤下固定兩個24V⾺馬達和後輪的軸承座，軸承座的材質也是
合⽊木板；底盤上則固定其他機構、控制線和電池等。

控制



控制電路主要是放在機械⼈人本體上，控制盒的⽅方向鍵是⽤用像電玩⼿手把的⼗十字⽅方向
鍵，並可調整機械⼈人⾏行進速度快慢，以增加操控性；再搭配⼀一些控制按鈕開關，個
別控制每⼀一機構所需的動作。

機電

利⽤用順序控制和⼀一些市⾯面上所販賣的開關，控制機器⼈人的⾏行進、取球、分球和送球
等控制動作；⾏行進⽅方⾯面是⽤用兩個DC24V⼤大⾺馬達的正反轉控制⽅方向；取球是⽤用⼀一
DC24V⼩小⾺馬達的正反轉控制上下，再配合極限開關做為上下極限；分球是⽤用機⾞車
中控鎖的控制器，控制分球的開合；送球是⽤用⼀一DC24V⼩小⾺馬達⾼高速旋轉。

其他

過障礙這個部份是我們在製作過程中，花最多時間的部份，因為⾺馬達跟輪⼦子始終無
法配合，途中經過無數次反覆的試驗，由⼀一開始的腳踏⾞車輪到模型⾞車輪；我們也曾
想過⽤用渡過的⽅方法，但因為在製作上有很⼤大的問題，所以也夭折了，最後我們想出
利⽤用履帶來帶動⼩小輪跟⼤大輪，果然有辦法爬過球池，但是履帶很容易脫落，我們在
第⼀一場的⽐比賽就遇到了這個問題，⽽而不得不將履帶部分拆掉。

參賽⼼心得

這次的⽐比賽雖然差強⼈人意，但還是讓我們在⽐比賽中，學到了太多課堂上沒教的東
⻄西，甚⾄至連看事情的⾓角度或做事情的態度，也因此⽽而有所改變，我們深深了解到，
創意的威⼒力真是強⼤大，舉例來說，我們在製作過球池機構時，真是絞盡腦汁，才想
到⼀一些很複雜⼜又不好製作的機構，使得在製作過程變的很不順利，好不容易做出來
了，效果卻讓⼈人⼼心寒，⽽而⽐比賽時，看到有些學校的機器⼈人跨越的機構，是如此簡單
且容易製作，效果⼜又好，讓我們真是佩服不已。
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