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摘 要

本研究針對接頭滑動型並聯式機構之性能做探討，接頭滑動型並聯式機構為一個六個自由度且有14桿及18接頭的並聯式機

構，其優點為速度快、出力大與剛性大，對要發展高速化工具機相當有幫助。 本論文討論的重點為奇異性分析，並聯式機

構最大問題為奇異性產生，機構產生奇異性將會發生自由度減少或增加，會造成機構無法控制或破壞，所以必須避免發生

，奇異點分析是從逆向運動學中求出Jacobian矩陣，再使用Jacobian矩陣計算行列式並帶入參數值，會使行列式等於零、趨

近於零或無限大，就為奇異點發生的位置，最後對奇異點如何避免做討論。
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