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摘要
本研究主要為透過人所輸入的位置 Data，來控制三軸旋轉型機器人所要移動到的位置，並

且經機器人上感測器(SENSOR)回傳移動位置，做輸入與輸出值的比較後做校正的動作，而此

概念也連接上現代我們所討論到所謂的「工業 4.0」的部分，可以線透過我們人類的手或腳所

移動的位置，記下我們移動位置的數據，再透過數據的傳輸，輸入到我們所要控制的機器人裡

面，然後可以在機器人上裝上感測器(SENSOR)，進一步的使器人也移動到我們所要求的位置

上。

此研究在工業 4.0 上，運用到了所謂的以「虛實合一系統(Cyber-Physical Systems， CPS)」

為核心技術，而虛實合一系統(CPS)，透過人與機器的交互連結和物理世界互動，也就是讓嵌

入式系統、感測器、機械手臂等裝置得到互動與即時控制的能力，再運用網路能夠以遠程、及

時、安全、協作的方式，去做物理的實體；事實上，CPS 的概念已落實在許多產業領域，例

如：零售業的線上線下系統（O2O）、全通路行銷、智慧家居、交通、安全、環境控制、流程

控制業……等領域，為經濟、政治與社會帶來全面性的改變，也能帶動製造技術的改革創新。

1. 設計概念

在工業 4.0 發展規劃的概念中，重視建立

具彈性的數位化產品與服務生產模式。在這

模式中，傳統的行業界限將消失，並會產生

各種新的活動領域和合作形式，也因為製造

型態與活動之轉變，使得創新過程與產業鏈

分工也可能被重新調整 。而在生產製造過程

中，整合計算、通訊與控制的虛實化系統

(CPS) ，連結物聯網，建構「智慧工廠」，形

成智慧製造與服務的全新商機與商業模式。

2. 系統架構

2.1. 架構圖 

2.2. 系統功能描述 

1. 完成該機器人系統之伺服控制系統之

建立。

2. 完成位置追蹤功能之感應器的軟、硬

體設計及控制。

3. 完成機器手臂的位置數據傳輸。

4. 完成三軸旋轉型機器手臂虛實合一系

統整合。

2.3. 電路控制邏輯 
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