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摘 要

本文乃針對在半導體製程中真空環境下所使用之機械手臂設計、模擬分析及控制；在半導體的製程中，對工作環境的要求

十分嚴苛，是以多半須在無塵室或真空的環境中作業，對於製程中之機械手臂而言，機械手臂中之致動器容易產生污染源

，因此，就必須將致動器做特別的隔離，再藉由皮帶、齒輪等方式來傳動，帶動機械手臂運動。 在研究過程中，採

用SOLIDWORKS2000來做設計，使用WORKINGMODEL做路徑分析，最後加工及組裝機械手臂，在傳動系統上則採用

皮帶傳動，並藉由伺服馬達來控制其運動，再自行撰寫一路徑規劃程式，同時做路徑規劃及控制伺服馬達運動，以提供方

便的操作介面。 在傳動方面，將致動器置於機械手臂遠處，並設計一良好的傳動機構以傳遞驅動力，本文在此採用齒輪及

皮帶帶動兩種方式並用。 最後，實際操作控制機械手臂運動，均能達到所預期的目標。
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