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摘 要

隨著科技進步，對於CNC的效率、精度和需求都越來越高，從三軸機延伸至四軸機、五軸機等都是為了滿足業界的需求，

而對於可重組式工具機相關的研究與文獻也日漸增加。重組式機台的應用可介於專用機與多功能的CNC機台之間，若加工

件是屬於單一產品而大量生產適合選用專用機，少量而種類多樣則適合多功能高單價的CNC，而其他的加工類型可以考量

重組式工具機的應用，其非常具發展潛力，很值得在這方面作深入的探討與研究。 本論文對工具機之可重組式模組發展作

為研究主軸，首先將工具機零組件依據功能、運動與組裝需求進行模組化的分類作業，再由力流之方向的導入，介紹如何

將機台分成主要模組與次要模組，並從可搭配出的多個模組中淘汰不適合的模組。依照這一系列的選用步驟找出符合需求

的模組，最後透過限制方程式找出最符合成本函數(Cost function)的工具機模組。利用這個方法，設計者可從模組化之模型

庫中依不同的需求搭配出最適合的組合模型，可避免相似規格再全新設計與繪製機台模型，僅替換所需的模組，即可變更

機台類型，不需整機重新設計，不只可以節省時間又可節省成本。 本研究利用模組化方法模擬建置一重組式機台，規格確

認後即對結構做先期設計，計算選用合宜之螺桿、線軌等關鍵零組件以符合精度要求。針對加工行程的選配尋求供應廠商

以滿足成本與交期的需求，並將加工之零組件依設計圖面嚴格驗證公差尺寸，量測後的零組件依分類入庫。制定標準組裝

程序與機台檢驗表，裝配時依標準規畫流程組裝各零組件，確保公差精度累積之誤差在控制範圍內。送電後並搭配雷射干

涉儀作定位補償，循圓測試儀作真圓度檢測以達同動內插誤差要求。最後利用D-H修正標記法轉寫作標轉換程式，將CC

path轉換為CL path產生機台加工NC Code，將NC Code匯入控制器後實際加工並完成對工件成品的精度量測，確認是否符

合設計尺寸要求。
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