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摘 要

近來年機器人的領域蓬勃發展，機械手臂更是早已在工業上廣泛的被使用。在工業不斷發展之下，相對使得風險加大，危

機發生時往往不能以人來去探索，換句話說此時更需要機器人來去排解未知的危機。現今機器人的發展已不再只屬於工業

用途，在人類的生活週遭甚至是日常生活都隨處可見，未來一定會有更多貼近人類生活的機器人出現。本論文以PC圖控來

進行各軸資料的輸入到電腦聯繫8051晶片，搭配自製研發的控制器系統來使得五軸機械手臂得以進行運作，以簡易的操作

來一窺機器人世界的奧秘。
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