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摘 要

目前製造系統形式大多是串聯式開放機構，雖具有靈活之工作特性與較大工作空間的優點，但相對有幾點缺點(1)低剛性

，(2)末端容易累積誤差，(3)慣性質量與轉動慣量較高，相對之驅動力下，產生之加速度較差。 所以在本次研究提出

以Stewart並聯式機構為基礎之6-6Linapod製造系統，來克服串聯式開放機構的缺點。因此本研究目的在針對所設計

之6-6Linapod製造系統推導運動方程式，並藉由PC-Based技術控制該6-6Linapod製造系統能依循我們所規劃之軌跡運動。

關鍵詞 : Stewart ; 6-6Linapod ; PC-Based
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