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 學校名稱/隊名：南台科技⼤大學⁄南台科⼤大電機系機電組　　隊伍barcode：
81301

張明溫  教師

主要是指導機構上的製作⽅方式以及設計的構想,
對於操作的⽅方式以及測試時機構上所造成的問
題給予指導,以及選⽤用材質上的建議跟選購的⽅方
式。

邱峰瑞

組⻑⾧長：負責⼩小組⼯工作協調、初步模型設計與製
作、⼯工作分配底座機構設計、⼩小組採購、現場
加⼯工、配線、書⾯面報告之設計篇撰⽂文。

吳信忠

組員：負責⼩小組⼯工作協調、初步模型設計與製
作、⼯工作分配底座機構設計、現場加⼯工、配
線、現場加⼯工及書⾯面報告之設計篇撰⽂文。

林冠宏



組員：零件⼩小組採購、配線、⼩小組攝影、⼩小組
總務、現場加⼯工及書⾯面報告之設計篇撰⽂文。

機器⼈人特⾊色

概說

根據題⺫⽬目以及場地的設計,我們以能夠迅速通過障礙且活動⾃自如並取球⼤大量⽽而設計
機器⼈人的機構.在⽐比賽開始後必須通過儲球區的障礙的所設計的機構為利⽤用履帶帶
動輪⼦子並且搭配機器⼈人底部後⽅方的氣壓缸,當⾞車⾝身前⽅方爬過儲球區檔板後再由後⽅方
的氣壓缸升起並藉由履帶的⽅方式帶動⾞車⾝身前進,既⽽而通過儲球區檔板.取球⽅方⾯面以⾞車
⾝身上⽅方的兩段式機械⼿手臂,⾸首先升起第⼀一段的⼿手臂之後再次升起第⼆二段的⼿手臂,再將
第⼀一段⼿手臂收回後並將第⼆二段的⼿手臂前⽅方的取球機構則會接觸到地⾯面,取球機構⽅方
⾯面以類似輸送履帶的⽅方式,在履帶上⽅方貼有波浪型的泡棉,藉由波浪的不規則凸起將
球捲進輸送帶內.當取球完畢後要通過儲球區即是將第⼆二段⼿手臂⼿手臂收回⾞車⾝身上後,
再以剛剛的⽅方式通過檔板.放球到天平內則是利⽤用將第⼀一段⼿手臂跟第⼆二段⼿手臂接連
升起後,再利⽤用輸送履帶將剛剛捲進的網球捲出放進天平內即完成所有的動作。

機構

我們將機器⼈人分成兩部分，第⼀一部份為過擋板機構，⾞車架主要是能穩固的固定輪⼦子
並使⽪皮帶在過障礙時不掉落且⽪皮帶的斜度要⼤大於檔板的斜度，⽽而⾞車⾝身的⾼高度要⽐比擋
板⾼高度⾼高，輪⼦子架構是以可裝卸履帶且以兩邊兩⼤大兩⼩小的⽅方式搭配，以能夠通過儲
球區擋板的⾼高度作為考量，過擋板機構是當前⾯面輪⼦子藉由⽪皮帶帶動⾄至檔板頂部時以
兩邊⼩小輪卡住擋板頂部,再藉由兩⽀支氣壓缸的伸起後,將⾞車⾝身後⽅方抬⾼高⾄至跟檔板⾼高度
相同時以履帶⽅方式快速通過檔板。第⼆二部份取球的機構為機械⼿手臂，機械⼿手臂使⽤用
氣壓缸的⽅方式做成兩段式升降機構主要為能將⼿手臂升⾼高⾄至150cm以上且能穩固迅
速為主。採⽤用的是⽪皮帶上黏有波浪形泡棉且藉由捲動的⽅方式將球捲進,為主要的機
構,放球的時候反⽅方向捲出即可將球倒出且不會造成偏離。

底盤

由於主要的⺫⽬目標是能迅速穿越擋板，所以對於⾞車⾝身的設定經過多次的改良後，採⽤用
硬質塑膠所製且可扣住⽪皮帶的輪⼦子，共有四⼤大四⼩小的輪⼦子，輪⼦子的固定⽅方式以插銷



和C型扣環來固定。在將輪⼦子,插銷,培林座和固定鋁板敲合在⼀一起後，以C型扣環
栓上，避免脫落並配合著⽪皮帶的⻑⾧長度及鬆緊度來固定最後底部的輔助輪的位置。
⾞車輪⽪皮帶⽅方⾯面由於是依靠⽪皮帶上⾯面的⼩小顆粒來增價對地⾯面的摩擦⼒力，因此過擋板時
也會造成顆粒的掉落，於是要有備份⽪皮帶來替換以解決⽪皮帶毀損的問題。

控制

對於通過儲球區檔板氣壓缸的升起速度也於⽐比賽前⾃自⾏行調整器氣壓的⼤大⼩小以及回縮
的速度,其他如同⼿手臂的升降也都會在⽐比賽前調整好回縮的速度,以及檢查氣壓瓶的
量及壓⼒力是否夠應付⽐比賽,對於⾞車體的移動以及取球機構的捲進裝置也採⽤用三段式
開關控制。並加裝有降壓開關,來控制⾞車⾝身前進所⽤用的⾺馬達轉速,以防⽌止通過儲球區
檔板速度過快導致翻⾞車的應變⽅方法。

機電

考慮到場地以及所需通過的障礙對於操作⽅方式的熟悉是不可避免的,所以對於通過
儲球區檔板氣壓缸的升起速度,也於⽐比賽前⾃自⾏行調整氣壓的⼤大⼩小以及回縮的速度,其
他如同⼿手臂都會在⽐比賽前調整好伸縮的速度以及檢查氣壓瓶的量及壓⼒力是否⾜足夠,
主要的移動還是以三段式開關來控制⾞車體的活動性,以便好操作,電磁閥以24v電源
供應,由於動作⽅方⾯面⼤大部分以電磁閥來控制,所以備份的電池也是我們所需注意的地
⽅方,取球機構主要也是以⾺馬達正反轉來控制捲⼊入捲出. 所以⽤用最簡易的操控⽅方式才
能使操作者更容易掌控，進⽽而以優良的操控來增加機器的活動性

其他

在整台機器當中我認為最特別的地⽅方是選球⽅方⾯面是⽤用單晶⽚片來進⾏行⾃自動辨識，除此
之外在感測器感應前與感測器感應後，皆各有⼀一⽀支氣壓缸在感測時推動閘⾨門來阻擋
⾊色球使感測器的辨識率更加提⾼高｡

參賽⼼心得

這次參賽學到了許多,從校內預賽到代表學校去⽐比賽,從剛開始所製作的機器⼈人並不
是現在所製作的樣式,但從製作到現在機構的改變以及經過多次校內預賽得到的經
驗及對機構的了解獲得許多不同的想法,進⽽而組合出現在所製作的機器⼈人,在藉著跟
別隊⽐比賽,吸收對機構⽅方⾯面知識的不⾜足,進⽽而想出機械⼿手臂的理想化,從⾞車體以履帶
⽅方式驅動,且要爬過儲球區檔板,⼜又要配合著氣壓缸的伸縮達到通過檔板的⺫⽬目標,期
設計⽅方⾯面經過多次的改良才有如今的順暢,對於⽐比賽的的關卡如投球跟通過儲球區



檔板更是能夠順暢的完成動作才是全能的機器。
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