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結構體解析方法、電腦程式產品與裝置 整合 KUKA 機械臂和 AI 智能物體識別構建和堆疊
可以培養設計思考的三維量體模型
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結構控制、隔減震設計、橋梁工程

設計思考、快速堆疊量體模型、機械臂、AI 智慧物間偵測
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AI 及 AIoT 應用
工業機械臂 (Kuka R900)、AI 視覺控制、智慧設計製造

本發明主要關於一種結構體解析方法，其特徵為經由電腦執行如下處理：為不連續非線性
結構體建立基於有限元素分析之時空離散控制模型，該時空離散控制模型包含在現在時步
上之等效節點割線阻尼條數以及等效節點割線勁度像數 ; 經由電腦送代演算，從前一時步上
之已知參數、該等效節點割線阻尼條數以及該等效節點割線勁度僚、數，反複計算割線阻
尼像數斜率以及割線勁度像數斜率直到收斂；以及以收斂後之該割線阻尼條數斜率以及該
割線勁度像數斜率，分別取代該等效節點割線阻尼條數以及該等效節點割線勁度條數為下
一時步之初始係數。

整合 KUKA 機械臂和 AI 智能物體識別構建和堆疊可以培養設計思考的三維量體模型。主要
步驟分為：

1. 參數化設計：Rhino+Grasshopper3D 參數化設計程式產生數位量體模型，並自動依據空
間機能細化成各種對應的顏色方塊。

2. 輸出量體模型數據：Grasshopper3D 輸出各方塊座標與顏色碼給 Kuka 機械臂主機，檔
案格式為 CVS。

3. 自動辨識並擷取來源座標：Kuka 機械臂程式 (WorkVisual engineering suite) 依據各方塊
座標與顏色碼需求，利用 OpenCV 之 C# 程式辨識來源色塊與擷取來源方塊座標。

4. 堆疊至目標位置：利用 Kuka 機械臂程式真空吸嘴抓取來源方塊，並堆放置至目標位置。

意者請洽 意者請洽

mailto:cynthia_lee@mail.tca.org.tw



