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摘 要

一般對於機械手臂之運動規劃問題，大都利用廣義逆轉法，此法雖有計算量小與二次模數最小等優點，但須求解反矩陣，

所以會面臨奇異點問題。由Chen和Lin所提出之擾動法，雖然具有在奇異點有強健性及任務優先性等優點，但有計算量繁

雜耗時之問題存在。所以本文將使用一混合反向運動規劃之演算法來求解運動規劃的問題，與上述兩種演算方法不同之處

，為其兼具在奇異點有強健性並且計算量小等優點。 在機械手臂之軌跡追蹤上，順滑控制常被研究者所使用。傳統之順滑

平面選擇，因無法通過誤差狀態之起始值，所以通常會有接近階段；然而，在接近階段受控系統的狀態會受到不確定性與

外擾影響，以至於其動態行為難以預測。因此，本文應用一具有全域順滑之順滑模態控制，並針對此架構設計具有全域順

滑的控制器，應用在機械手臂軌跡追蹤控制上。此外在機械手臂設計上，為了節省成本和避免因量測角速度而受到雜訊干

擾，所以通常會將轉速計省略裝置。為解決角速度量測之問題，本文將整合高增益觀測器和控制器以達成輸出回授控制。 

在順滑控制中，最主要之顫振現象是源自切換控制所導致之不連續控制，將以反覆式學習控制觀念取代切換控制來消弭不

當顫振之動態行為產生；亦可因學習控制的概念，使得誤差量收斂至最小值，得以獲得較佳的精度。
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