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摘 要

中文摘要 本論文擬探討於食品加工之自動化機器，如何運用自動化設 備之機械手輔助食品加工製程研究，並使食品自動

化生產更具可 靠性與快速生產。 機械手之研究分為設計與製造，在設計方面運用SolidWorks 繪圖軟體設計手臂零組件，

運用3D 繪圖功能使零件設計成最佳 化。在製造方面零件材質多採用不鏽鋼材質與鋁合金材質，著重 於輕量化設計。研究

過程中將以理論分析與實際測試做比較務必 使該設備之功能更具優勢，最後實地操作測試運用，證明它的可 靠性及快速

。

關鍵詞 : 挾持力 ; 驅動器 ; 動平衡
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