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一、 3D 列印 
主要以 3D 列印技術來印製夾爪。 

    
二、步進馬達原理 
    步進馬達是脈衝馬達的一種，為具有如齒輪狀

突起相鍥合的定子和轉子，可藉由切換流向定子線

圈中的電流，以一定角度逐步轉動的馬達，本專題

所使用的基本角度 1.8 、電壓 3.15、電流 1。 

 
本專題使用的步進馬達圖 

三、組裝 

   
本專題材料圖           完成組裝 

四、 專題製作流程圖 

 

製作流程圖 

五、結論 

把夾爪使用在工業用途上，也一定會大幅改變工業社

會的發展，而現在工業中大量反覆無常的工作，仍然需要

大量的人力來解決，如將相同的反覆動作變成自動化已經

是工業上的一大趨勢，其中多數使用機器手臂去做快速的

反覆動作，而在科技的進步下，機器人的應用領域不斷的

增加，在需求提高的情況下，機器人需要夾取的物品，已

經增加多種不同的尺寸及夾爪樣式，此時我們研究讓夾爪

能夠更多角度的夾取各種物品，因此通用的機器人夾爪還

有許多待人研究的空間。 

 

成品實體圖 

專專題題內內容容摘摘要要  
本專題以三軸機械爪之製作為主題，以夾取固定形狀的物品或不固定形狀的物品為主，選擇機械式的夾爪，主要是利用馬達

的旋轉變化作為動力研發。自由度大致有兩種型式，旋轉的自由度與移動的自由度。在立體中，有六個自由度，三個為前後、上

下及左右三個移動和前後、上下及左右三面旋轉。簡單來說就是沿三個座標軸的移動和繞三個座標軸的轉動，把構件相對於參考

系具有獨立運動參數的數目稱為構件的自由度。若能成功研發功能穩定的通用型機器夾爪，將來亦可更進一步運用在工業上。 
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