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摘 要

本論文主要為發展ㄧ結合機械視覺與兩軸線性馬達驅動系統之雷射圖形加工系統。控制系統以個人電腦為基礎應用美國國

家儀器公司的PCI-7344馬達運動控制卡、PCI-6014信號擷取卡和PCI-1407影像擷取卡，以驅動兩軸線性馬達與雷射加工系

統達到圖形加工目的。本文首先由CCD影像擷取系統取得圖形加工影像，發展影像處理技術進行影像前處理技術包括中值

濾波、二值化和細線化，以將影像中雜訊濾除只保留圖形或文字，然後以標籤化和尋邊法則取得圖形影像座標。兩軸線性

馬達驅動加工需先經由座標轉換將影像座標系轉成X-Y直角座標系，主電腦以此直角座標資料傳遞給運動控制卡進而驅動

兩軸伺服線性馬達帶動加工件移動，同時驅動雷射系統放電加工，以完成與影像圖像相同的加工軌跡。另外，設計兩軸運

動路徑規劃，由三段三階PVT多項式達到點對點平滑運動控制，使速度與加速度具圓滑性。最後，以實際之圖形雷射加工

實驗，驗證本文所提方法之可行性。
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