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摘 要

本論文主要是使用嵌入式設計來仿生機械蜈蚣動態研製。期望能落實昆蟲生態於機器人設計上，提升動態設計的簡潔性與

設計效率。考慮到伺服馬達帶動機械的效率，所以使用壓克力板製作設計機械蜈蚣本體，使用八個伺服馬達作為主軸，腳

部分使用塑膠泡棉增加抓地力，並用PSCU控制器設計驅動控制伺服馬達作仿生運動。經過實驗驗證後，本論文的設計，

確實可以有效率的在機械蜈蚣動作上，模仿真實蜈蚣的移動動作，對多軸輸入的伺服機控制有相當的助益。

關鍵詞 : 嵌入式設計、機械蜈蚣、伺服馬達、PSCU控制器
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