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摘 要

本論文之研究目的在於深入研發與設計，如何將機械手臂動作與單晶片微電腦(Single-Chip Microprocessor)伺服控制

器(Servo Controller)兩個系統做有效的結合;並將實現控制器之具體化應用技術的研究與設計，達成整體研發系統軟、硬體

之功能。俾使系統特性完整呈現 (a)具備算數運算能力，實際應用於測量各部位馬達轉速與簡化教導步驟之功能。(b)建立基

本輸入輸出介面，讓使用者易於控制與操作，減少設定時間。(c)融入各式脈寬調變技術(PWM)，控制馬達轉速，增強各部

位重複運動定位之精確度。(d)最佳化的軟硬體擴充性，未來可結合更高等之控制法則，如Fuzzy控制法則等。(e)適應性高

，交談式互動顯示，即時反應操作情形。 　　本次研究計畫係針對一台五軸式機械手臂、僅利用一個單晶片微電

腦(MCS-51)，設計伺服控制器的硬體電路、軟體程式與機電介面整合技術之設計與研發。使理論與實際進一步的驗證。 本

伺服控制器設計目標主要是系統硬體部分之電路架構與控制程式設計的研發，進而研發完成機械手臂之伺服控制器。藉著

多次實際操作其功能所得數值，驗證結果顯示;本機械手臂伺服控制器確實能證實本次研究與設計之功能與目標。

關鍵詞 : 機械手臂伺服控制器 ; 單晶片微電腦 ; 脈寬調變 ; 機電整合 ; Fuzzy控制法則
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