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摘 要

本文係針對圓筒型合金內壁鈦網點焊的工作需求，嘗試將原來全 部依賴人工的工作型態，升級成由影像判別輔助機器之自

動焊接 之研究。內容包括焊接方法的改進，影像判別輔助自動點焊機構 的設計等，期對計畫生產製程之執行有實質的幫

助。 文中介紹自動點焊機架構，包含了焊點的定位機構、視覺輔 助焊接的機械手臂（含點焊機械手臂、工件壓持機構及

影像判別 機構）與電腦控制等三大部分。在影像處理技術的運用方面，包 括臨界值法(thresholding method)、邊緣偵

測(edge detection )、過濾（filtering）、型態分析（morphology）及相關係數 法(Correlation Coefficient)等。 本文成功使用影

像處理技術完成自動點焊機之作業，可有效 改善鈦網點焊機操作人員之工作環境，減少職業災害的發生，並 可提高工件

的可靠度及品質，增加工作效率。

關鍵詞 : 自動焊接、影像處理、特徵抽取
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