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摘 要

本文之目標為設計一平面二軸機械臂，探討機械臂之反向運 動學問題，並且提出一電腦整合控制系統來加以實現它。其電

腦 整合控制系統包括:運動規劃模組、運動模擬模組、G 碼編譯模 組、以及機械臂控制模組等四個部份；這些模組皆是利

用Visual Basic 語言所編寫而成，並利用自行設計的平面機械臂來加以實 現。 機械臂的反向運動學問題通常是利用廣義逆

轉換法來求解， 然而由於當機械臂處於奇異點時， Jacobin 矩陣會發生缺少秩之 現象，因而無法求解。因此，本文之另一

目標為探討奇異點發生 時之運動規劃問題，研究利用最佳擾動法與幾何關係法來解決上 述的問題，最後將這些理論以自

行開發的機械臂系統來加以實現。
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