應用雷達波感測Delta型機器手臂產生之振動訊號及其移動距離
隨著工具機及機器人的發展，發現機器手臂於有限區域內運動後將產生微振動現象，此現象造成機器手臂運動不穩定。為改善此現象，使用非接觸式雷達波感測方法，於機器手臂運動時，利用雷達波擷取到之振動訊號，分析其運動相對位置點及振動量，得到振動感測訊號回饋至機器手臂做為運動速度控制，以提升系統穩定度。
