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模組化立體實物掃描逆向工程 
蔡子祺、吳奕宏、林惟邦 

學生，國立高雄應用科技大學，機械工程系 

1. 摘要 

1.1.設計動機 

在現在的製造業中可以說是所有想到的

零件、產品都可以依照設計圖以各種加工法

製造出來，但在製造過程中要先設計初步的

草圖再轉 3D 圖最後照圖進行生產，可能由

於時間上的限制或是有些廠商只會提供下游

廠商模型，此時便可以藉由逆向工程得到所

需要的原始圖檔還有製造流程等相關資訊，

而本團隊的想法是做出一個可掃描各式 3D

物件模組化的逆向工程系統，讓產線可視情

況改變掃描的感測器，同時也可以將此系統

帶入校園及家庭，使沒有工程背景的製造者

也可以輕鬆取得所需要的 3D 圖檔，所以本

團隊想藉由研發此模組來降低進入此領域的

門檻。 

1.2.設計原理 

本團隊是以紅外線距離感測器去偵測感

測器至待測物點到點的距離，轉換成座標數

據回傳到電腦，再利用 Matlab 將得到的空間

座標數據在電腦重新建立模擬圖，也可以再

轉換為 2D 圖檔。 

1.3.預期效果  

如果做出可替換感測器的 3D 掃描模組，

就可以讓產業不用特別針對某個感測器而去

取得專門的掃瞄機器，以利減少硬體設備空

間。在學校方面可以讓更多工作者以及學生

可以更輕易的用這個技術讓電腦畫出複雜的 

3D 設計圖，以利學術發展和研究，且由於可

替換感測元件，使用者可依照需求來選擇適

合的感測方式，較不會因為感測方法而侷限

住待測物的選擇。 

2.設計概念 
本團隊希望利用可替換感測元件的模組

化設計來取代原本固定形式的掃描器，此模

式可針對不同族群的用戶讓大家各取所需，

以適合的感測方法來完成物體的掃瞄，亦可

減少不必要的硬體設備支出、硬體設備空間

以及使用者門檻。且模組化設計方便維修同

時能增加保養時的方便性。 

3.系統架構 

系統架構如圖 1 所示，物品直接放置於機

構平台上，之後按下開關平台將會移至掃描

處開始旋轉，而在垂直軸方向將會帶動紅外

線測距器上升，做點到點的距離量測，當電

腦得到距離數據後，再藉由 Matlab 轉換成 

3D 圖。 

 

圖 1. 系統架構圖 


