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摘 要

並聯式機構工具機，有別於傳統機構工具機的開迴路結構，而為閉迴路機構，結構負荷流線短，具有高剛性、機構簡單、

成本低、進行高速切削、高進給，且可依需求可彈性組合和拆裝，目前也已成為各先進工業國家致力發展的新世代工具機

。所以，為精確模擬因負載的變動以及質量慣性不確定所產生的動態響應，精確的動態方程式推導有其必要性。 因此本文

提出以Stewart並聯式機構為基礎，利用絕對準座標之Lagrange方法來推導其運動方程式，並以PSO演算法配合牛頓演算法

識別出當並聯式工具機之連桿長度的誤差有最小值時，其機構質量與質量慣性的估計值。
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