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  有鑑於高智能與高效率製造系統之需求，本論文提出一種創新的五自由度雙機器手臂

製造系統。當雙臂模式時，雙臂夾持工件，本系統可執行加工任務，等效於五軸工具機。

在單臂模式時，則可執行自動化任務，如工件取放與換刀。高速高精度加工需要優秀的運

動規劃與控制。為此，本文提出幾種技術，首先是含非線性摩擦模型之動態參數鑑別。其

次是 B-spline 轉角平滑化與加減速之優化。最後，本文開發了一種整合模型預測控制與等

效誤差之強健循跡控制。我們將任務空間之加工路徑與刀具方位向量轉換為抽象的五維組

態空間的一條超曲線，並以等效誤差法設計循跡控制器。實驗結果顯示，相較現有系統及

方法，本系統皆有較佳之運動規劃和控制等功能。本研究有助於產業向智慧自動化邁進，

提高加工效率和精度，並改進輪廓控制方法，以確保高質量的加工成果。 

 

關鍵詞：機器人加工、雙機械手臂、動態參數識別、轉角平滑、加減數度規劃、輪廓控制 

 


