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摘 要

本研究以產品裝配程序規劃為對象，在已知裝配產品模型與系統資源考量的前提下， 針對眾多存在的可行裝配程序，藉由

導入合理的裝配資訊來協助裝配程序之評估與選擇， 進而提出一套裝配程序規劃之評選模式。研究中首先建立裝配產品之

矩陣表示及裝配程序 之樹狀表示；並基於系統分類之觀念，提出方向性、夾具複雜性、可及性、方向變換性及 工具轉換

等五項裝配程序評估準則。在建立各評估準則之啟發式函數後，並採用層級分析 法進行加權與彙總。最後則應用人工智慧

搜尋策略中之A*搜尋法則進行裝配程序之評估與 選擇，據以發展一套人工智慧為工具之裝配程序規劃模式，並就模式績

效以實力進行驗證 。藉此，期望對於產業界在推行裝配自動化、新產品開發，或相關產品設計變更時，提供 可迅速建立

所需組裝件裝配程序的前置規劃。
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