
影像輔助定位之磁性流體三軸軸封機械手臂研製

吳鴻筠、洪振義

E-mail: 9405644@mail.dyu.edu.tw

摘 要

中文摘要 在產業界的生產線上，為提高生產效率、降低成本，機械手臂已被廣泛地用來取代人類的手臂，舉凡需要高精度

、重複性、危險環境工作的場合都有應用的實例，尤其具多自由度之自動裝配機械手臂，更適合於製造業或電子工業上的

線上裝配工業。而在半導體的製程中，晶圓的製作必須經過多個程序，且生產的過程中，必須維持在高度無塵、真空的環

境下。基於要減少晶圓表面污染、降低設備成本及降低生產週期以提升產能等因素，集束型製程設備(Cluster Tools)的運用

，成為半導體前段製程設備的主要發展趨勢。通常在集束型設備中，機械手臂扮演著重要的角色， 它負責晶圓在各個模組

間傳輸的動作。而為了滿足製程條件低成本、高效率和高產能的要求，集束型設備中需要的是一個速度快、可靠度高且工

作範圍小的晶圓輸送機械手臂。 有鑑於此，本文研製可做 ， ， 三自由度之運動機械手臂，並結合磁性流體三軸軸封做整

合。將機械手臂的動力來源，由原來在真空中移至大氣端，藉由磁性流體三軸軸封作為機械手臂動力的傳遞媒介，且藉由

磁性流體三軸軸封來隔絕真空端及大氣端。 關鍵字：機械手臂，磁性流體軸封，集束型設備，磁性流體

關鍵詞 : 機械手臂 ; 磁性流體軸封 ; 集束型設備 ; 磁性流體
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