國立中正大學機械工程學系109學年度第二學期教學大綱表

	課程名稱：(中文) 高等機構設計
(英文) Advanced Mechanisms Design
	開課單位
	機械系

	
	課程代碼
	4205151_01

	授課教師
	黃以文
	學分數
	3-0-3
	選修
	開課年級
	碩/博士班

	先修科目或先備能力：機動學、機構設計

	課程概述：本課程介紹主要介紹空間機構之設計，包含空間機構的基本概念、運動分析和機構的類型合成、數目合成和尺寸合成等。本課程內容包含空間機構的自由度分析、矩陣迴路分析法、剛體運動合成法、運動路徑合成法、函數機構合成法、串聯式空間機構分析、並聯式空間機構分析等內容。
目標：本課程的目標是希望培養學生有關空間機構分析和合成的原理和方法，同時培養學生系統分析的能力、和科技報告寫作的能力。

	教科書
	C.H. Suh and C.W. Recliffe, Kinematics and Mechanism Design, John Wiley & Sons.

Lung-Wen Tsai, Robot Analysis –The Mechanics of Serial and Parallel Manipulators, John Wiley & Sons. (請尊重智慧財產權, 不得非法影印教師指定之教科書籍)

	課程大綱
	分配時數
	課程目標

	單元主題
	內容綱要
	講授
	示範
	習作
	其他1
	核心能力

	Introduction
	1. Mechanisms

2. DOF analysis
	3
	
	
	
	D1

	Matrix representation
	1. rotation matrix

2. displacement matrix

3. transformation matrix

4. Denavit & Hartenberg notation

5. Uicker’s notation
	9
	
	
	
	D1

	Motion analysis
	1. Geometric method

2. Vector loop method
3. Suh’s matrix method
4. Denavit & Hartenberg’s method

5. Uicker’s method
	9
	
	
	
	D1,D4

	Dimensional synthesis
	1. motion generation

2. path generation
3. function generation
	12
	
	
	
	D1,D4

	Serial manipulator
	1. 3-dof manipulator

2. 6-dof manipulator
	6
	
	
	
	D1,D4

	
	1. 3-dof manipulator

2. 6-dof manipulator
	6
	
	
	
	D1,D4

	可達成核心能力
	核心能力達成指標

	D1
	具機械領域之專業知識
	具備空間機構分析和合成之專業知識

	D4
	創新思考及獨立解決機械問題之能力
	獨立解決空間機構設計問題之能力


註：1.其他欄包含參訪、專題演講等活動。
	教學要點概述: (高等機構設計)

	上課時間
	星期一10:10-13:00
	上課地點
	 工二館214左

	評量方式
	作業10%×5=50%

期中考50%
	Office hour
	星期一: 14:00-16:00 
E-mail: imeywh @ccu.edu.tw 

	週次
	教   學   與   作   業   進   度
	備   註

	1
	Introduction, DOF analysis
	

	2
	Pitch-yaw-roll, Euler’s, Axis Rotation matrix
	

	3
	Screw matrix, Denavit & Hartenberg’s notation
	

	4
	Uicker’s notation
	

	5
	Geometric approach, vector-loop approach
	

	6
	Suh’s approach
	

	7
	Denavit & Hartenberg’s approach
	

	8
	Uicker’s approach
	

	9
	期中考
	

	10
	Motion generation (S-S dyad, S-C dyad)
	

	11
	Motion generation(R-C dyad, R-R dyad)
	

	12
	Path generation
	

	13
	Function generation
	

	14
	Serial manipulator (3-DOF mechanism)
	

	15
	Serial manipulator (6-DOF mechanism)
	

	16
	Parallel manipulator (3-DOF mechanism)
	

	17
	Parallel manipulator (6-DOF mechanism)
	

	18
	期末報告
	Final report

	其他: 


