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摘 要

在精密機械與微機電系統的發展下，定位技術在發展中扮演 一個不可或缺的角色，像是精密量測、半導體設備發展等，均

有 牽涉到定位的相關技術。 本研究的目標在於使用三軸微定位平台搭配影像伺服技術來 建構一自動化定位組裝系統。利

用影像伺服技術，辨識出待測物 之標記圓之座標位置，為提高影像精度，並加入次像素的應用； 再利用所判斷得到之座

標位置，導引微定位平台將待測物移動到 正確位置，取代傳統人工定位組裝。 研究中，以壓電噴墨頭的組裝元件作為系

統之組裝對位測試 之樣品，並透過市售開發軟體來整合平台定位系統以及影像辨識 系統；透過粗定位以及細定位來校正

樣品之空間位置，並透過數 學運算法則找出影像與平台之相對關係、旋轉中心、校正參數等。 透過平台系統搭配次像素

之影像辨識系統，粗定位之辨識精度可 達到53.3μm，細定位的定位精度約可達到1.5μm。
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