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精進專題實作
推動跨科合作
發展過程與成果

辦理內涵

•精進108課綱各群科務實致用

理念

•優化專題實作，推動跨群科

專題實作。

實施方式

1.召開跨群科研討會議。

2.專題實作跨科合作教師共備與專

業對話。

3.辦理跨群科專題實作成果發表

發展過程

召開會議

規劃跨域專題主題

負責科別 專題主題

機電科

電機科

四軸機器人開

發及應用

發展過程
研究動機:

1.面對重複性的工作，如果能夠以

24小時工作的機器人，將勝過人

工的精準度及時間的限制。

2.機械手臂未來會成為隨處可見的

工具，也將是每個家庭的好幫手。

發展過程
機械手臂探討:

1.先自製小型機械手臂學習關於機

手臂的構造和概念。

2.經過持續修正與研究，讓機械手臂

能完成設定的動作。

3.最後著手製作四軸機器手臂。
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發展過程
討論如何繪製及列印組裝機械手臂模型

發展過程

1.網路上查詢機械手臂資料 2.列印及組裝手臂

小型機械手臂3D素材網頁 列印機械手臂零件

發展過程

3.小型機械手臂底座及舵機組裝

小型機械手臂底座安裝

4.完成手臂並利用程式碼下指令。

小型機械手臂成品

發展過程

圖5 
小型機械手臂位置擺放

圖6
小型機械手臂堆疊過程

5.利用程式碼進行合
作協調

6.三隻手臂可以碼完成積
木堆疊動作

7.進行外觀和程式的微調，
使手臂更容易抓取

圖7
小型機械手臂堆疊微調

發展過程

討論組裝方式及測試動作流暢度

調整伺服馬達與3D構件間的鬆
緊度

說明如何以C語言透過Arduino
控制伺服馬達，使手臂動作

跨科合作教師共備與專業對話
發展過程

討論設計及組裝後相關問題 各軸角度與目標點位置轉換校正與測試

伺服馬達角度校正 討論測試過程中相關問題

跨科合作教師共備與專業對話
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專家學者指導 成果發表

1. 機械手臂能夠抓取預設好程序的物件，能

夠自行做抓取的動作，可說是相當聰明。

2.雖然能夠成功完成工作程序，但是需有一

定的寬度、高度與重量限度，小型或是較

輕型的貨物完成度是相對較高的，使用前

必須先考慮重量與寬度是否合適。

研究結果
3.機械手臂的動力幾乎都是來自於伺服馬達

，但是伺服馬達的電流如果不足時可能會導

致機械手臂無法順利舉起。

4.編寫程式時，如果角度太大（超過角度的

極限），舵機會開始空轉，而時間久之後

，舵機有可能因為空轉而燒毀。

研究結果

5.因為機械手臂本身沒有應變能力，它所有

的動作都是由我們寫程式輸入的，所以我

們希望未來可以繼續投入在機械手臂的開

發上，我們將試著讓手臂更聰明，期待機

械手臂在發生危急時，能夠有初步的自我

排除能力。

研究結果
機械手臂不管在生活上或是工業用上都是增
加品質的推手，於是我們思考先藉由小型的
機械手臂來完成工業用需求，經過多次的討
論後，決定研究此主題，唯有創造出更成熟
的工業用機械臂才能在工業領域上不被淘汰
。經過努力後，我們把雛形組裝起來並且動
作大致已完成，期待未來機械手臂可以越來
越成熟，不受限於現在遇到的問題，更希望
未來機械手臂能夠真正的在工業上或是生活
上盡情的發揮，讓生活品質日漸進步、輕鬆
與便利。

結論
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