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摘 要

隨著電腦處理能力的增強，並聯式空間機構在近幾年來的發展，已有相當卓越的成效。查閱近幾年的研究、論文不難發現

在接頭滑動型並聯式空間機構方面的研究，並不是相當多。而接頭滑動型並聯式空間機構與伸縮連桿型及屈曲型機構相比

，其移動速度較快、剛性也佳、輸出力量大，因此適合在大負載下之加工。因此，便著手從事相關之研究。接頭滑動型並

聯式空間機構乃是美國專利號碼5715729之機構運動鏈的實際應用。它並一具有六個自由度的14桿18接頭之並聯式空間機

構，它的構造為六根固定長度的連接桿，一端接在活動平台上的球窩接頭，另一端接於一固定基座平台上之稜型對滑塊上

的萬向接頭，來達到讓活動平台作六個自由度的運動。而在並聯式空間機構的研究中，運動學及靜力方面的分析、奇異性

形態搜尋是機構研究的重要課題。因此本研究首先便是推導此機構之逆向運動學及各桿件的靜力分析，接著導出

其Jacobian矩陣，利用其行列式為零之特性求解奇異性形態，而後由幾何方面分析其物理意義。最後將針對各項設計參數

對工作空間的影響作分析，進而求出接頭滑動型並聯式空間機構之最佳化構形。
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