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摘 要

內建即時多工控制程式之系統晶片可應用於許多方面，例如： 航空飛行、汽車引擎、飛彈系統、機器人等控制。本研究運

用演算 法狀態機制配合使用Verilog硬體描述語言實現一個32位元精簡指 令集微處理器，並以設計的指令集部份指令完成

一即時多工控制程 式，應用於機器人控制。機器人部份介面數位電路也以Verilog 硬 體描述語言實現，配合SynaptiCAD 模

擬與Xilinx ISE 合成實現於 FPGA晶片，最後並進行機器人即時多工控制加以驗證。
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