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摘 要

本論文主要為發展ㄧ結合機械視覺與兩軸機械臂之人臉軌跡追蹤系統。以個人電腦為基礎，並結合研華的PCI-1784

Encoder卡、PCI-1720U D/A卡和彩色數位CMOS攝影機，並應用Borland C++ Builder 6.0來撰寫系統的控制軟體。首先，

利用機械視覺抓取移動中的人臉影像，經由影像前處理之後，再利用人臉辨識系統去找尋人臉中心位置空間座標點，經由

逆向運動學計算出兩軸機械臂必須移動之角度，且發展一新的強健控制器以計算出兩軸所要驅動電壓，最後藉由馬達驅動

器驅使兩軸機械手臂，達到人臉軌跡跟隨的目的。在控制器設計方面，本文利用一類神經模糊網路系統以估測機械手臂結

構和非結構的不確定性量，再設計一監督式控制器抑制近似誤差對軌跡跟隨的影響，並利用Lyapunov理論，推導出適應性

的網路參數調整法則，以確保軌跡跟隨的穩定性。最後以實際的兩軸電驅動機械臂，實驗證明本文所提出方法之可行性。
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