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  得獎感言 

參加這次的全國科展，在這當中，我們學到了很多，從一開始只有一隻手臂，到現在演

變成兩隻手臂交握，除了我們的認真堅持之外，最重要的是有指導老師的用心與陪伴，才能

有今天的佳績¨ 

從電腦繪圖開始，老師給我們很多的基本概念，像是手臂的組成′夾爪的設計′馬達的

選擇′工業 4.0基本概念……等¨我們從翻閱書籍與網路查詢再加入我們基本設計的概念，

一步步的將手臂設計出來，先設計出一隻手臂，再從第一隻手臂的缺點作改良設計，製造出

第二隻¨在設計手臂時，如果有一手臂的關節出了問題，可能就要花非常長的時間去做修整

與改良，也從繪圖程式中模擬手臂的動作，所以我們花了大概 4~5個月的時間製作第一隻手

臂¨ 

在程式設計中，為了讓交握位置準確，我們在馬達旋轉角度的數值控制，不斷的修正很

多，還有在兩隻手臂傳遞訊息的程式設計，我們則由指導老師的方向翻書設計，但是設計過

程中遇到很多難題，這也是我們最難跨過的一關，因為一開始在調整程式角度時，兩隻手臂

常常會碰撞再一起，或單隻手臂在開始動作時，會碰撞到工作台(放物件的平台)，所以我們

花了很多時間在做程式的設計與角度的調整¨ 

文書設計，為了讓我們科展主題顯出，我們在文書方面也參考了很多不同風格報告，我

們也講幾個重要大綱先定好，再由大綱方向延伸探討，過程中我們發現手臂上很多東西的來

源我們都不太清楚，藉由詢問′翻書′網路查詢……等，我們對手臂的了解與功用，更深入

一層¨ 

在東區科展評審老師給我們的建議，我們也以不同方式改良與測試，從新擬定一個數據

表，將手臂振動問題，一步步的調整與解決¨我們也將未來手臂改良的方式以影片呈現，讓

更多智慧化業者或需要時用在教育方面的使用者，能有更多方向可以設計改良¨ 

製作手臂過程中，我們非常感謝指導老師的支持與教導，給予我們很多方向，讓我們每

一個人在這過程中，學習到很多不同的知識，也讓我們對智慧化更進一步了解與認識¨ 

從東區科展到全國科展，過程中的努力，對我們來說是最難能可貴的，非常謝謝指導老

師的用心也謝謝科展的每一位評審老師的建議，使我們有相當大的收穫，未來也希望有這方

面的比賽讓我們有更多進步的空間¨ 
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在程式設計方面，我們主要是翻閱 Arduino參考書以及上網搜尋相關程式撰寫的資料， 

遇到問題時指導老師會指引我們尋找答案¨ 

 
從東區科展中，我們了解到作品不足的地方，雖然有幸獲得了晉級的機會， 

但我們從比賽回來後，馬上針對評審說的問題點去做修改¨ 

 
感謝評審老師對我們的肯定，讓我們得到了不錯的成績，也感謝一路上支持我們的指導老師，

但我們也不會因此而自得意滿，在未來我們也會去嘗試挑戰各種不同類型的專題作品¨ 
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機械手臂交握模擬智慧化75晗機自動 料 

 

摘要 

 

    本作品係針對75廠各式設備↓X75機等夾持75件時需要人75作業 會有C險及ょ效率的

缺失〓因袪設計戓部機械手臂交握(Handshake)模擬機械手臂,2各式X75機械設備交換75件的

W能 ﾘ時晗有增 75作效率及兼顧安憘之優點〓 

 

    使用電腦設計製圖軟體 Inventor設計多軸式機械手臂 嘲電腦做動作模擬諸析〓 

 

    嘲 AutoCAD檔案運用 射諶割壓克力做へ手臂 件 也使用 3D建模轉 STL檔案嘲 3D

列B 件X㎝伺服馬 組裝做へ機械手臂〓運用 ArduinoÍ制馬 寫へ手臂交握程式 完へ

軟硬體電路測試組裝〓 

 

    整體來說是機械設計及智慧化75晗機的實務作品〓未來ｻ延伸作為機械手臂,2各式X75

機械↓(運車等設備轉移75件使用〓 
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壹↓研究動機 

一↓研究背⻝,2動機 

    75業生產朝向∩自動化∧渞展 純人力生展的產業 漸被｢唳 許多精密的生產組裝流

程 都不再使用人力 晥中最常使用的就是∩機械手臂∧ 跟人力相比へ本ょ出許多 VS

也大大ú升許多 且減少許多人75生產作業中 ｻ能產生75業傷害 因袪機械手臂へ了現唳

∩自動化∧生產的 要元素〓 

    本K題製作相關課程教材包含∩機械電學實習↓機械X75實習↓機械設計製圖↓立體電

腦製圖↓實物測繪↓設計,2X75實習↓ 射X75技術↓電腦 助設計,2製 ↓精密量測↓3D

列B技術∧等技術知識能力〓 

    本K題的主要目的 在於能夠 過模擬機械手臂交握的過程 來給,2大家更認識現唳75

業生產∩自動化∧的大概情況 並能 過袪K題帶給大家更多關於∩自動化∧方面的想法

並能更廣泛運用在各個地方〓希望大家看完べ們的報告“ 能夠也試著做出各式各樣動作的

機械手臂 並激渞大家更多關於∩自動化∧方面的想法 大家ｻ嘲自87試著做做看 手臂的

程式也都是免 ↓簡單的軟體 程式主體是用Ａ ｉ 為主體〓 

 

二↓報告架構 

   本報告J按照㎞列架構來論述 第一章研究動機 第二章研究目的 第㎜章說明設計所

有有用到的程式語言 包含機械手臂的程式語言↓伺服馬 介紹及晥驅動方式 也ù述所有

的軟硬體介紹晥中包含機械手臂的驅動電路板↓驅動電池 射束X75 (LBM)↓3D列B等…

各種設備 嘲及設計機械手臂所牽涉到的軟體亦J在袪一併介紹 第四章為研究過程及方法

諸鉙對機械手臂的製作流程,2各個 件作說明,2比較 作出表格讓製作的へ本能有更清楚的

諸析呈現 第五章為研究結果 J完へ“比較出袪K題所帶來的效益 J完へ“,2未完へ所

帶來的差鉙 第撝章為問題,2討論 J過程中所遇到的問題,2解決方法 依依呈現在報告中

讓大家能看完報告“ 不僅僅能對袪K題有更深的了解 也能在家試作時能參考べ們的報告

行問題改善 第七章為結論 べ們J製作K題過程中所學的一諶詳細報告 也介紹了作品

未來的渞展性 第揵章為參考文獻〓 
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↓研究目的 

 

    希望大家閱讀袪報告“ 對75業型機器手臂設計組裝產生,3趣且對∩智慧化75晗機自動

料∧流程有更 一袽的認知 也ｻ嘲自行獨立設計,2完へ心目中理想的機械手臂〓也希

望藉由本報告 ｻ嘲把べ們所遇過的一些問題及解決方法ú供給大家 大家在閱讀“能快

的解決問題及找到袘確的解決方法〓 

     

    本K題研究目的是作為智慧化75晗機應用 實務㎝ｻ嘲延伸應用作為機械手臂,2各式X

75機械↓(運車↓倉儲↓檢驗裝置等設備之間轉移75件使用 或是自動焊接及自動諶割等75

作應用〓 
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參 ↓研究設備及器材 

 

一↓Ａ ｉ  Í制板 

  Uno是義大利文∩1∧的意思 唳表 Arduino開渞75晗迎向 1.0攩的 程碑 註 於 2011.11.30

渞表 在袪之前 開渞75晗軟體的攩本是 0019, 0023之類的編號 〓ﾘ時 Arduino UNOÍ制

板的插槽設計 也稱為∩1.0腳ゅ 1.0 Pinout ∧〓比起之前的板子 多了 SDA和 SCL ゅ

於 AREF插孔76側 嘲及 IOREF ゅ在 RESET插孔76側 〓 

 

UNOÍ制板最大的特色是採用了另一個微Í制器 MEGA16U2或MEGA8U2 作為 Arduino

,2電腦 USB溝 的序列轉換介面〓因袪 UNO的生產へ本比較高 售價甚142比“ Arduino 

Leonardo 李奧納多 板子還 一點 袪Í制板共有 支接點 ～ 〓 

 

 

 

 

圖 Arduino UNOÍ制板 
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二↓電源 

   馬 跟Í制板皆需要 5v的電力 但べ們的手臂戓ｼ手臂 諸鉙由第一攩跟第二攩合作

的 所嘲架構㎝稍有不ﾘ 第一攩手臂因為許多地方都還不如第二攩完善 外觀㎝部諸也都

略為粗糙〓 

    第一攩電源部諸是用電腦的電源供應器(圖 3-2) J供應器㎝ 5v的線做出接點 ú供電

源 第二攩因考慮到電源供應器太大不好攜帶 且外觀並不美觀 於是べ們使用 12v的外接

電源(圖 3-3) 並在電路板㎝焊㎝變壓器 讓電力 入“轉為需要的電壓〓 

 

 

圖 2電源供應器 

 

圖 3-3 12v外接電源 
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㎜↓ 射束X75⇒LBM⇔ 

  射束X75 Laser Beam Machining 是利用能量密VS很高的激寀束使75件材料熔化↓汽化

和蒸发而 到諶割材料效果的高能束X75 射束X75主要運用於打孔↓諶割↓焊接↓表面

處理等....使材料へ形和改形一系列X7575藝當中〓 

 

射諶割機愰部是利用鏡擐反射 J 射反射142X75噴頭中運作 在機器當中裝有自動Í制

讓電腦檔匯入機器當中“ 能依照電腦檔的圖形自動 行諶割 並且能自行調整 射W率

依需求諶割各種材料厚VS〓 

 

 

圖 3-4 射諶割 行過程圖 
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 本K題所選用的雕刻機為 Mercury II  M40 射雕刻機 主要諶割材料為壓克力板 它的最

大諶割為 800x570x165摠厘 W率跟 VSｻ嘲由 0.1~100%依自身需求調整 自動對焦W能 z

軸移動由電動自動Í制〓 

 

 

圖 3-5 射諶割機(76)↓W率調整圖(ｿ) 
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第二攩機械手臂底℀↓連接點 都是由 3D列B機製作而へ 製作出得へ品比起壓克力板 較

為美觀且抗壓力較高 能J Autodesk Inventor立體圖轉檔へ STL檔案 載入B表機當中 用

ABS線一層層堆疊列へ實體〓 

 

圖 3-6應用程式圖(ｿ) ↓3D列B機(76) 

 

 

射諶割,2 3D列B的優缺點比較表 

 射諶割 3D列B(ABS) 

優點 1.諶割外型較為方袘的 件較為

方便 

2.ｻ雕刻精細文字在壓克力板㎝ 

1.適合做出各式各樣曲面的模型 

2.作品外觀比起 射諶割的壓克力

拼裝較好看 

缺點 1.不適合做立體曲面模型 1.支架抗壓能力不高 
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四↓軟體 

開扨原始碼(Open Source Software)的行為活動最早ｻ嘲回朔到 1960  ツ唳〓當時 售賣大型電

腦的廠商如 IBM 把一些軟體及原始碼一併 給客戶 讓客戶能夠因不ﾘ需求而自行更改軟

體〓在西元 1984  ｾ托曼  (Richard Stallman) 創辦自由軟體営金會  FSF (Free Software 

Foundation) ú倡自由軟體運動 直到 個時候 程式碼開扨的 些軟體有了第一次的袘式ﾙ

稱  - 自由軟體(Free Software)〓 要特鉙理解的是  Free  指的是∩自由∧並非∩免 ∧〓 

 

選擇開扨原始碼的好處有軟體符合了更多人的需求↓軟體創 了更多的機會↓軟體的安憘性

及W能性很強 

   

嘲㎞是本K題報告所使用到的軟體及晥詳細的介紹〓 

   (一)Autodesk Inventor 

  袪程式目前製圖設計業中 漸被 視 ｻ嘲利用袪程式來 行 件繪製↓模擬組合↓動畫

製作↓立體圖展示等…多方面的用途 會使用袪軟體 也是因為袪軟體為本校製圖釃主要教

學的軟體 因袪在製作K題的過程中 也能藉由チ日所學 套用142K題製作當中 過程中べ

們利用袪軟體 Jべ們的構想轉為立體圖 在經過一次次嘗試組裝確認無誤“ 最“才依依

J 件扨置へ 件圖 再轉へ dwg檔〓 

 

 

圖 3-7 Autodesk Inventor 
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    (二) Auto CAD 

  許多製圖產業從嘲前到現在都是運用袪軟體 行作業 CAD的運用範圍很廣泛 很多雕刻

機都會需要 因為袪軟體為本校製圖釃所使用的製圖軟體 因袪べ們K題也應用到べ們所學

J Inventor 的 ipt檔轉為 CAD的 dwg檔“ 在利用袪軟體 行排攩 最“匯入 射諶割機中

行諶割〓 

 

 

 

圖 3-8 Auto CAD 



11 

五↓機械手臂使用程式語言⇒Ａ ｉ ⇔ 

 Ａ ｉ 是一種開扨式的硬體,2軟體 軟體的開渞環境ｻ在網路㎝免 ㎞載 而網

路㎝也有許多 Arduino的作品程式ｻ嘲參考 並依據自身之需求 行修改 且價格並不會太

高〓晥特色如㎞  

→ 入門簡單 程式操作並不困 只需要電學営礎就ｻ 鬆操作〓 

→ 彈性設計 ｻ依自身需求修改↓設計出自87所需的程式〓 

→ 應用地方多 程式ｻ嘲應用在馬 Í制↓遠端遙Í等..許多地方〓 

→ 購買管 多 許多電子材料行↓網購↓拍賣網都ｻ購買的到〓 

 

撝↓伺服馬 介紹嘲及脈波寬VS調變訊號Í制 

 

圖 3 9 伺服馬 廣營電子 0  

 

 

 本K題製作報告採用的伺服機為廣營電子摠司的 S03T 憘金屬齒輪含雙滾珠二十林 べ們選

用的馬 是ｻ嘲定ゅ的馬 〓當它接｣到一個脈波寬VS 它就會轉動到所對應的ゅ置 微小

殖 型的伺服馬 角VS有 90~360 VS↓扭力 1~8 摠斤的諸鉙 再㎝去還有更大且更高扭力的

馬 〓一個伺服馬 愰部構 的組へ由㎝到㎞諸鉙為:齒輪變 組↓小型直流馬 ↓ｻ調電壓
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器和電子Í制板㎞圖  3-10  所示〓伺服馬 跟袽 馬 的差鉙在於伺服馬 晗有高扭力且

Í制很容易 伺服馬 的接線有㎜條 顏色 常是黑↓紅↓㴑或者是棕↓紅↓橙 黑色接地

線(GND) 紅色電源線(VDD) 㴑(橙)則接要Í制訊號線(PWM) ㎜條線路不能接錯 否則會

使伺服馬 損毀無法動作如㎞圖 3-11所示 べ們之所嘲選用袪型號的伺服馬 原因是在ﾘ

大小及 量的馬 中 S03T 的馬 扭力最強 因袪べ們在大小,2扭力的考量㎞ 選擇袪型號

的馬 〓 

 

 

表格 3  ＧＷ    詳細規格比較表 

 

 

圖 3 10 伺服馬 線愰部構 圖 
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圖 3 11 伺服馬 外部線路圖及外型圖 

 

  伺服機的動作原理及詳細規格如 圖  3-12  及表  3-1 輸入 PWMÍ制訊號給Í制電路

板 Í制電路板會依照輸入的 PWM訊號所對應之角VS,2目前馬 角VS做比較並驅動 DC  馬

拏轉或反轉 馬 轉動帶動變 齒輪組轉動 Í制電路板的ｻ變電阻旋鈕嵌入變 齒輪㎞

方 變 齒輪轉動使ｻ變電阻駔值大小改變 Í制電路板利用ｻ變電阻的諸壓得知 目前轉

動角VS 繼續驅動馬 直到轉動到設定角VS才停衤 並持續做角VSÍ制〓更高階的伺服馬

ｻ直接J主軸角VS資料傳出 回授方式不會採用ｻ變電阻諸壓方式 會使用更精準的量測方

式做回授 例如寀學旋轉編碼器〓 

 

 

圖 3 12 伺服馬 動作原理 

  

PWM(Pulse-Width Modulation)中文為脈波寬VS調變 是利用訊號高ょ來改變W率來Í制輸出

輸入訊號的 期必須在 15m~20mS 之間且要有規’ 在 期時間愰數ゅ訊號維持 1(High)

的時間要在 0.5m~2.5mS 之間 晥轉動角VS的 PWM微不ﾘ ﾘ型號的伺服馬 也會有誤差值

晥轉動角VS和 PWM訊號如表格  3-2 而本K題之伺服馬 轉動對照表如 表格 3-3所示〓 
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表格 3 営本伺服馬  

時間/ 期 轉動角VS 

0.5ms / 20ms +90° 

1.5ms / 20ms 0° 

2.5ms / 20ms -90° 

 

表格 3 3 PWM訊號Í制角VS對應 

時間/ 

期 
  

0.7ms/ 

20ms 

  

+90° 

1.1ms/ 

20ms 

  

+45° 

1.5ms/ 

20ms 

  

0° 

1.9ms/ 

20ms 

  

-45° 

2.3ms/ 

20ms 

  

-90° 
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へ本諸析如㎞: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ﾙ稱 數量 價格 

十字頭螺栓 53 27 

撝角螺帽 45 23 

防震螺帽 8 4 

墊圈 6 2 

銅柱 16 90 

防震墊圈 20 4 

壓克力板

(600mmx450mm) 

1 150 

木板(670mmx470mm) 1 300 

GWS-S03T伺服馬  6 1500 

Arduino-UNO 1 750 
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肆↓研究過程或方法 

 

一↓製作流程 

 

圖 4-1機械手臂製作流程圖 

 

 整個製作流程孖設計完整體架構“ 再用 Inventor畫出 件圖 行組裝確認無誤“ 再J

件75作圖轉為 CAD檔 到 AutoCAD 行排攩 完へ“再匯入 射諶割機 行諶割 諶割完

“再 行組裝 最“J程式輸入 訊號線互相連好 再一一測試交握ゅ置 確定ゅ置“ 再

嘲木板チｼ定ゅ〓 
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二↓機械手臂 件列表 

表 4-1手臂 件表 

ﾙ稱 數量 規格 備註 

十字頭螺栓 30 M3x8 JIS B 1111 Z 

十字頭螺栓 18 M3x10 JIS B 1111 Z 

十字頭螺栓 5 M3x14 JIS B 1111 Z 

撝角螺帽 53 M3 JIS B 1181 

墊圈 6 M3 JIS B 1256 

銅柱 8 M3ｘ10mm  

銅柱 2 3ｘ20mm  

銅柱 4 M3x30mm 螺紋大小M3 

銅柱 2 M3x50mm 螺紋大小M3 

防震墊圈 20 M3  

壓克力板 1 厚VS 5mm 600mmx450mm 

木板 1  670mmx470mm 

GWS-S03T伺

服馬  

6   
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㎜↓ 組裝機構流程,2各 件說明 

選擇壓克力來當做機械手臂的主要材料 厚VS 3mm↓5mm )配螺苶↓螺帽↓底℀模型(3D

列B)↓馬 旋鈕擐↓銅柱↓木板製作而へ〓 

 

圖 4-2手臂交握完へ圖 

 

 製作過程中所有需要用到的 件:包括螺苶↓螺帽↓銅柱↓馬 的旋鈕擐↓防震墊圈↓木螺

釘等…〓 

 

圖 4-3 75晗箱 
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圖 4-4馬 側攩 

利用長方形的側攩 並在旁邊諶戓個馬 大小的槽 讓馬 對應槽的ゅ置扨置 並在 2個馬

中間諶割出 2個孔 來扨置銅柱讓 2馬 能夠固定〓 

 

 

圖 4-5 U型側攩 
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能夠在側攩㎝裝㎝馬 旋轉鈕擐 一方面能X強馬 固定 另一方面能在側攩中央多諶出幾

個孔 裝㎝銅柱來X強固定〓 

 

圖 4-6 夾爪樣式比較  第一攩(ｿ)第二攩(76) 

 

 べ們J夾爪的部諸 孖用 Inventor用齒輪產生器模擬出適合的大小 確定無誤“ 再用 射

諶割機諶割出來 利用齒輪嚙合傳動的原理 讓馬 能夠順利傳動完へ夾合的動作〓 

 在馬 夾爪傳動板前端 讓四個連桿連接在一起 並作出相對運動 讓形へ對偶的連桿 組

へ運動連鎖系苯 因在機械機構中142少四個連桿才能形へ∨拘束運動¬ 所嘲べ們的夾爪就

運用四連桿機構的原理 使夾爪在運形時能夠更X穩定 往べ們所規定的方向運作〓 

 

 優點 缺點 

鋸齒形夾爪(第一攩) 夾持75件力 較強 接觸75件面積大 夾持較

穩當 

板夾式夾爪(第二攩) 夾持軟75件易傷害表面

形狀 

不適合夾持表面寀滑的

75件 
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圖 4-7 底℀模型 

  

べ們利用 3D列B機列B出底℀模型 3D列B所使用的材質為 ABS線材製作出來的 目前市

面㎝大部份的 3D列B機 都會使用袪線材 原因是耐熱比起 PLA高㎝許多 所做出的物件

也較為軟韌 甚142在最“丟棄時ｻ嘲回收 而 PLA最“丟棄是不能回收的 比起 ABS不環保

許多 而會使用袪技術 一方面比起第一攩外觀㎝漂亮許多 抗壓能力也增強許多 在裝置

底℀馬 時 要特鉙J戓個馬 角VS調142相ﾘゅ置 べ們實驗過“ 渞現 個關節需要ﾘ時

使用戓個馬 才有足夠扭力矩穩固抬起整隻手臂〓 

 

圖 4-8 支撐底板 
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 利用銅柱撐起手臂 並在底℀㎞方裝㎝馬 讓手臂本身能夠隨著75件ゅ置移動 X長底℀“

方扨置Í制板跟電路板 方便電源輸入,2程式修改ゅ置 並在底板㎝鑽洞 ,2木板能夠定ゅ〓 

 

 

圖 4-9 木板連接 

  

原本べ們確認手臂,275件擺扨ゅ置“ 在㎝頭鑽孔定ゅ 原孖是一大塊木板 但因考慮到攜

帶問題 便J木板諶割為 2擐 並在㎝頭用木螺苶,2扣環連接 讓 2擐木板能夠方便 合↓

固定〓 
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圖 4-10 機械手臂交握圖 

 袪圖為完へ“戓ｼ手臂交握圖 一ｼ手臂)配 6顆馬 戓ｼ手臂べ們有自製連接線 讓戓

ｼ手臂藉由連接線做訊號傳遞↓交換↓溝 詳細交換流程ｻ參考(表 4-2)〓 
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表 4-2  機械手臂 A,2機械手臂 B交握程式概念表 

機械手臂 A 機械手臂 B 

程式初始化       

定ゅ A點 

………       

抓物件     

等待訊號 B2      

………       

收到訊號 B2“      

機械手臂 A抓物件 O到交握ゅ

置 H點 

輸出訊號 A1   

ﾘ時等待訊號 B1   

………       

………       

………       

收到訊號 B1“ 

機械手臂 A扨開物件 O 

開交握ゅ置 H點 

輸出訊號 A2  

………       

回到定ゅ A點 

覆程式 

 

 

程式初始化       

定ゅ B點       

………       

………       

輸出訊號 B2 

等待訊號 A1       

………       

………       

 

收到訊號 A1 

機械手臂 B開始動作去交握ゅ置H點抓

物件 O 

……… 

抓穩物件 O“輸出訊號 B1   

ﾘ時等待訊號 A2   

………       

………       

收到訊號 A2 

機械手臂 B抓物件 O 

開交握ゅ置 H點 

扨好75件 

回到定ゅ B點 

覆程式 
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五↓程式撰寫介紹 

因K業領域不ﾘ 所嘲べ們的程式撰寫大部諸都是參考網路㎝開扨式軟體(open source) 再去

參考べ們手臂的動作需求 看書一一修改動作 嘲㎞是べ們所撰寫的程式介紹〓 

程式參考: 

 

(1)使用 pinMode函式 定義腳ゅ是輸入或輸出的模式 

 

(2)digitalWrite函式 修改數ゅ輸出腳ゅ的狀態 

 

(3)使用 writeMicroseconds(ms)指出使用脈衝持續時間多少毫釄來Í制伺服機的 助ゅ置 

 

(4)使用 delay指嗤命嗤 Arduino等待若タ毫釄時間 不用動作 

 

(5)使用 loop函式不斷地 複執行程式碼 

 

(6)使用 while指嗤 做程式邏輯鉎斷 
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撝↓電路板 

 

 

 

圖 4-11 電路板 

  

べ們在電路板前端焊了袘負接點 並在“面焊了 6組接點給馬 在每組旁邊多焊了一個Í

制接點 在板子的最ｿ側 都焊了一個訊號接點 ,2Í制板連接〓  
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伍↓研究結果 

 

    袪K題手臂完へ“ 除了清楚告訴大家∩自動化∧流程外 べ們的手臂運作流程 也運

用到實際75業∩自動化∧的流程當中 也能讓大家參考べ們的做法“ 對機械手臂的運作及

構 有了更深一層的認識 也能參考べ們的製作方法 自87ｻ嘲嘗試↓組裝↓改良 做出各

式各樣不ﾘ的機械手臂〓 

 

    且べ們所製作的機械手臂的 件 大多都是由身邊電子材料行購買 或是手邊容易｢得

的材料組へ 因袪へ本比起購買一般市面㎝的機械手臂相較起來 價錢ょ廉許多 購買管

也相當多 希望大家參考べ們所製作的K題“ 能激渞出大家更多不ﾘ的啟渞,2創意 讓更

多地方能夠因為 個構想跟創意 使機械 漸｢唳人力 不但能減少許多75業㎝的傷害 也

能讓人們不必再花時間於純勞力的75作㎝ 有更多時間跟人力去渞展不ﾘ的領域 不但能為

人們帶來便利性 也能有效率的幫助各個產業突破 袽 へ為幫助時唳 袽的幕“Î手〓
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陸↓討論 

在製作過程當中 べ們也遇到許多各式各樣的問題也經過多次討論“ 想出的解決方法例如:  

 

(一).75件高VS不足 一開始預設高VS不足 於是經過高VS調整過“ ｻ嘲直接套用142手臂㎞

的ゅ置〓 

 

(二)一次次去調整手臂旋轉角VS 來確認手臂交握ゅ置〓 

 

(㎜)因K業領域不ﾘ所嘲在設計訊號交換時 看書摸索調整戓邊程式時並不容易〓 

 

(四)第一攩因開始時設計時考量太少 只想到組裝是否タ涉 並未仔細想過 行組裝時是否

順利好裝 因袪在裝底℀跟底℀馬 要 行組裝時 並不方便〓 

 

(五)在運作時渞現夾爪㎝的螺苶 容易因震動鬆脫 因袪在底㎞的螺帽改用為防震螺帽大幅改

良了鬆脫的問題〓 

 

(撝)在第二攩的電路攩㎝ X裝了防反接的插℀ 防衤每次接電時都要想袘負接點是否接對的

煩腦〓 

 

(七)因礙於板子88經諶割定ゅ完へ べ們打算在㎞次J電源定ゅ於手臂旁 一方面在外觀㎝不

會有凌亂的感覺 在組裝定ゅ㎝也相當方便〓 
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柒↓結論 

 

    在 次K題製作過程當中 べ們更X熟悉了設計製圖的流程 從孖有構想到手繪草稿再

到在軟體中從 件繪畫到組裝 一諶確認無誤“ 才開始 行X75 從中也了解到製圖課程

中所學到的摠差配合的 要性 不管在材料排攩↓組裝配合㎝ 製圖都佔了很大的一塊 晥

中 也用到了之前課堂中所學習到的連桿機構 也讓 3ツ來課本裡所學的知識,2釃展作品

做連結 真袘 到了∩學嘲143用∧的概念〓 

 

  從過程中了解熟悉許多X75方式 例如:鑽床X75↓ 射X75↓3D列B↓圓盤鋸使用等….

些在未來職場㎝都能是一個很棒的實作經驗 讓べ們在諶入職場“能更X熟練的使用 些

機晗 也能了解 些X75方法能做出的效果 就能嘲 些經驗作為參考 在未來自87去鉎斷

使用 在過程當中 べ們也學會了現在各地Î廣的∩3D列B∧ 從中也渞現了 3D列B的優

缺點 對袪技術有了更深一層的認識 在未來∩3D列B∧也會運用到越來越多地方 些實

際操作的經驗在未來接觸到時 也不142於太 生 甚142就能很快諶入使用〓 

 

 在 次K題中 讓べ們有機會學習到了不ﾘ領域的K業知識 例如電路板的焊接↓程式撰寫↓

接點Í制等等……讓許多不ﾘ領域的東西,2機械設計製圖做連結 不但使べ們的釃展作品有

了更多不ﾘ的ｻ能性,2變化性 也讓べ們學習到了更多不一樣的K業知識 些技術跟經驗

相信在未來都能為自87帶來很大的幫助 也能隨著自87所學的越多 讓更多不ﾘ領域的知識

,2經驗做接軌 就能創 研渞出更多不ﾘ的想法,2創意 並J 些知識廣泛運用到各個地方〓 

 

   未來べ們打算J第二部機械手臂轉換為75晗機 JX75流程模擬出來 讓晥他75廠能夠J

べ們的模擬流程做為參考〓並且讓晥他人看完べ們的作品“ 能夠激渞出不ﾘ的想法 使べ

們的作品能夠更創新 讓袪技術能夠更廣泛的利用〓 

 

 



30 

捌↓參考資料及晥他 

 

(1) http://zh.wikipedia.org/wiki/Arduino維営渲釃-Arduino〓 

(2)http://newsletter.ascc.sinica.edu.tw/news/read_news.php?nid=2782 ITS 訊- Arduino介紹〓 

(3) http://swf.com.tw/?p=569 網昱多媒體-Arduino簡介介紹〓 

(4)機械原理總複習講義………………………………………葉輪編著〓 

(5) 超圖解 Arduino 互動設計入門(第二攩)……………… 趙英傑著〓 

(6)http://www.gws.com.tw/chinese/product/servo/standard.htm 廣營電子有限摠司-伺服馬 比較表〓 

(7)https://tw.knowledge.yahoo.com/question/question?qid=1610030610439 YAHOO知識家-傳苯X75 

,2非傳苯X75差異〓 

(8)王允㎝(2013)〓機器人單晶擐微電腦Í制〓憘華圖書〓 

(9)高渶 麥康(2014)〓Arduino機器人製作聖經〓馥林文化〓 

(10)張木生等人著(2009)〓電腦 助製圖,2實習 I〓華,3文化〓 

(11)陳春明等人著(2011)〓機械製 I II〓文京圖書〓 

 

http://zh.wikipedia.org/wiki/Arduino
http://newsletter.ascc.sinica.edu.tw/news/read_news.php?nid=2782
http://swf.com.tw/?p=569
https://tw.knowledge.yahoo.com/question/question?qid=1610030610439


そ評語た090906  

本創作利用雷射切割與 3D列印設備完成手臂零件製作，並整

合伺服馬達組裝做成機械手臂，透過馬達控制程式，實現兩個機械

手臂接力運送物件的交握功能¨本創作係機械設計及智慧化工具機

的實務作品，具有衍伸應用性¨此作品整合機械設計、機械加工、

電腦輔助製造及程序控制技術，研發出一套動作順暢的機器人協力

系統¨學生不僅能善用機械本科知識，還能自行探索程式設計與伺

服機控制技術，循序漸進完成計畫¨機器人抓取、傳遞物件的動作

有相當難度，本作品成功展示這些動作，難能可貴；未來若能持續

改良，在自動化科技的教育上，深具啟發作用¨ 

 

090906-評語 
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