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摘 要

在高科技的自動化產業裡，為了提高人力、物力、財力以及經濟效益，自動化生產是必然的趨勢。在此趨勢裡，最具代表

性、且發揮其最高效率的工具機→機器手臂(Robot Arm)。 　　在半導體的產業中，機器手臂的應用是相當普遍的，由於

半導體的生產過程中，多半必須在無塵室或真空環境下作業，因此機器手臂的設計顯得格外的重要，但就目前國內的機器

手臂而言，大部份仍仰賴國外的進口，因而花費不少設備成本！ 有鑑於此，吾人針對”晶圓操作機器手臂”開始做一連串

的研究，其中包括結構設計、動作範圍；以及軌跡的設計與模擬三大部份。在結構設計的部份採用SolidWorks 3D實體繪圖

軟體進行設計，之後採用Denavit-Hartenberg 座標記法，進而推導順向運動學(Mani-pulator Kinematics)、逆向運動

學(Inverse Manipulator Kinematics)，來分析其動作範圍，而軌跡設計的部份，則是以關節空間法與卡氏座標法來設計，最

後，使用MATLAB 做模擬以檢驗結果。 為了方便設計，在本篇論文中的長度單位均以公厘(mm)記，角度則是以度為單位

。
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