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 學校名稱：華夏技術學院 / 華夏機械車隊 隊伍barcode： 082261

陳明全  教師

指導老師：本⼈人專⻑⾧長機械設計製圖、機電整
合、⾃自動化控制、圖形監控系統、電 ⼦子電路、
程式設計、單晶⽚片、汽車學。

張育瑋

組⻑⾧長：負責 主要構思、資料收集與整理、材料
購買、機體焊接、報告書製作、 現場加⼯工、硬
體加⼯工及設計、電腦輔助機械製圖與模擬、機
器⼈人操控⼿手、部份機構之設計、統整所有機器
⼈人資訊及製作⽅方法。

溫智凱

組員：負責 資料收集與整理、材料購買、機體
焊接、線路整理、⼩小組攝影、報 告書製作、現
場加⼯工、部份機構之設計、組裝設置與測試、
機體整體維修、硬體 加⼯工及設計、電腦輔助機
械製圖與模擬。

梁耀中

組員：負責 資料收集與整理、電腦輔助機械製
圖與模擬、材料購買、機體焊接、 電路設計與
製作、線路維修、⽇日誌製作、投影⽚片製作與介



紹、⼩小組攝影、報告書 製作、現場加⼯工、部份
機構之設計。

機器⼈人特⾊色

⼀一、 使⽤用純電機構，較慢，但較穩定。 ⼆二、 ⼆二輪驅動，好轉彎，操控性佳。
三、 因減重全⾝身鑽洞，名副其實的(洞洞車)。 四、 所有機構皆以⽔水平，垂直運
動。 五、 夾頭⼤大開⼤大合，夾取力道強勁。 六、 型酷似昆蟲(鍬形蟲)。 七、 車
⾝身穩重，不易翻車。 ⼋八、 雙重升降，易調整夾取⾼高度。 九、 控制盤有如電視遊

樂器⼿手把，易操縱。

概說

這個⽐比賽主要⺫⽬目的是夾⼤大中⼩小三種不同的⽅方塊，⽽而我們是想運⽤用⿒齒輪的旋轉 運
動，夾合來夾取⽅方塊。⽽而輪胎，我們構思使⽤用兩輪來⾛走動，之前有考慮到穩定 度
的關係，可能會⽐比較不穩，⽽而速度也會⽐比較慢，畢竟兩輪傳動會⽐比四輪傳動差 ⼀一
點，可是我們看準了兩輪的靈巧性，也礙於重量，所以採⽤用兩輪驅動。這個⽐比 賽
⼤大的⽅方塊有⼋八個疊在⼀一起，其最⾼高⾼高度可達200 公分，所以我們採⽤用對⽐比式的升
降，雖然重⽽而且速度慢，可是穩定度還可以，我們有考慮到是否能夾取掉落在 地
上的最⼩小⽅方塊(10 公分)，所以便在構思ㄧ個運⽤用⾺馬達銜接⿒齒條的直線運動來降 低
夾⼿手，使之夾取掉落地⾯面上的⽅方塊，以夾取⾼高度不同、⼤大⼩小不同的⽅方塊，放置 到
⺫⽬目標台座上為⺫⽬目標作設計，為我們⺫⽬目前設計的⼤大綱。 

機構

⼀一‧⼤大升降的機構(平行運動機構)： 之前我們討論的結果，是兩邊升降各放⼀一個⾺馬
達去帶動⼤大升降，但是這個想 法使我們的⽐比賽限制⻑⾧長度會超過，⽽而且⼜又怕⾺馬達不
同步，所以我們利⽤用了(同⼀一 平⾯面內旋轉軸的變向機構原理)。我們利⽤用它可以帶
動兩邊升降，且有同步的功 能，讓我們節省了很多空間及省掉了⼀一個⾺馬達。 ⼆二‧
夾⼦子⽅方⾯面的機構： 我們夾⼦子機構是利⽤用兩⿒齒輪旋轉原理，利⽤用兩⿒齒輪接合旋轉，
也有同步的效 果，其中也是以⼀一個⾺馬達帶動。⽽而這顆⾺馬達呢!?老師給了我們以前
學⻑⾧長的開店地 址，我們去買了兩個電動窗⾺馬達。想說他的扭力還不賴，夾⼦子的材
料我們也是以 鋁條為主。 三‧⼩小升降機構： 在我們出前設計中，想到假如⽅方塊掉
到地上，我們要如何去夾⽅方塊。之後我 們我想到了前⾯面放⼀一個⼩小的伸降，其中就
是利⽤用了⿒齒條的⻑⾧長度，來幫助夾頭可以 向下夾取⽅方塊，所以⽽而完成了這個艱⾟辛的
設計路途。



底盤

底盤取決於機器⼈人行動的速度，所以對於底盤的設計，我們認為要⽤用兩輪驅 動，
雖然速度輸四輪驅動，但是在於迂迴旋轉時之定位，⽐比四輪驅動還要容易且 簡
單，省去了許多了夾去⽅方塊的時間。

控制

在這控制系統中，我們利⽤用⽣生活上最熟悉的”電動遊樂器之⼿手把PS”常玩電 動的⼈人
因該都知道，不⽤用看控制盤也可以控制⾃自如，在適應控制盤的適應時間也不⽤用太
久，只需熟悉各個控制開關，⼀一切都會如意的進行。

機電

在⼀一開始要攻取臺座的時候，我們可將電壓調⾼高使機器⼈人能快速前進。⽽而在 放置
磚塊或升降已升⾄至⾼高處時，為了避免晃動過⼤大⽽而導致磚塊掉落，亦可以將電 壓調
低，使機器⼈人能夠降低速度穩定移動。其他機構亦如此，皆是使⽤用12/24V 來控
制其力量或速度，使我們的機器⼈人能有⾜足夠的環境應變能力。

其他

參賽⼼心得

　　真的想不到我們可以代表學校出賽，畢竟我們曾經是最不被看好的⼀一隊，但終
究是熬過來了…。從頭到尾，幾乎沒有外來力量的幫助，曾經埋怨過，曾經想放棄
過，在校內決賽之前，我們也都彼此說好得失⼼心別太重，就算不能代表學校出賽，
也學到了許多。但是當宣布結果的那⼀一刻，我們是最⾼高興、也最慶幸的那⼀一隊，慶
幸的是，我們真的靠⾃自⼰己的力量做到了。當然，再此還要感謝曾經幫助過我們的同
學以及提供我們意見的老師。沒有你們，我想我們也是無法成功的。不是做什麼事
情都那麼順遂的，畢竟我們也是第⼀一次嘗試做機器⼈人，過程中除了隊員之間偶爾的
意見不合外，還有許多製作上的問題。剛開始做的時候，我們連什麼是軸承、什麼
是連軸器都不知道，輪胎⼜又該如何組裝⾄至底盤上？後來觀察學⻑⾧長留下的機器⼈人，詢
問學⻑⾧長及老師，才逐漸慢慢了解其原理與組合⽅方式。後來在製作的過程中也陸陸續
續的碰到其他更多的問題，像是輪胎的擺位、惰輪數量太多、夾⼿手夾不緊、無法升
降及重量過重等問題…。尤其是重量，因為我們是純電機構，所以會較重。第⼆二次
校內預賽有重量限制，⽽而我們的重量卻整整的超出了⼗十公⽄斤之多，好不容易機構和



動作都出來了，我們可不想因為這個因素⽽而飲恨。我們真的是無所不⽤用其極，最誇
張的是車⼦子的機構幾乎都鑽孔，變成了名副其實的洞洞車…。當然還有改⾺馬達、鋸
掉多餘的部份，換⼩小顆電瓶等等。⽐比賽前秤重的時候，那真的是⼼心跳100，如果沒
有合格的話，那麼之前的努力都⽩白費了。 皇天不負苦⼼心⼈人，當電⼦子秤顯⽰示29.6 公
⽄斤的那⼀一瞬間，不僅是我們，連其他隊 的同學都⼀一起⼤大聲歡呼，我想，我們⼀一輩
⼦子都忘不了這個畫⾯面。 當⼀一部機器從當初的設計圖 到現在”活⽣生⽣生的”在我們⾯面
前，雖然不盡理 想，但⼼心中卻還是莫名的感動。回想起過程中的種種，我們不僅
了解到團隊合作的重要性，也看了很多⼈人情世故，⼩小⾄至周圍的同學及老師，⼤大⾄至外
⾯面的商家，真的感觸良多。但也學習到了許多，訪視委員曾說過，採購也是在學習
製作機器⼈人時很重要的⼀一環，我們發現到，有些老闆真的是看⼈人喊價或者愛理不
理，⽽而有些卻是古道熱腸，也證明了「貨⽐比三家不吃虧」這個道理。 或許我們做
的東⻄西在外⼈人眼裡看起來像是玩具，但是對我們來說，卻是意義 重⼤大，我相信這
次學的，不輸給讀四年書。做的永遠⽐比聽的、說的學到的多。付出的越多，學到的
也越多。這些⽇日⼦子，將是我們三個⼈人⽣生命中不可或缺的那⼀一部份。
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