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摘 要

在史都華並聯式平台(SPM)的工作空間中存在著奇異點，為了使工作中能達到最省力的模式，必須要使得運動軌跡能夠躲

開這些奇異點，否則當接觸到這些奇異點時，整個工作機台也會有崩壞的可能，為了求得避開奇異點的最佳軌跡，本論文

先用粒子群最佳化演算法(PSOA)來獲得一組控制點，接著在把此控制點帶進梯度演算法(Gradient)可以得到一組更加準確的

控制點，搭配原本就有的 和 ，就可以求得最佳軌跡運動方程式。 這兩種演算法所獲得的最佳軌跡運動方程式，可以使我

們工作中的奇異點，達到最省力的模式，文中Boltzmann-Hamel-d’Alenbert的方法，推算出封閉型的動力學方程式。
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