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題目名稱：一臂之「立」—探討運用人工智慧與機械手臂MOVJ運動模式將索瑪立方塊組成立
方體之研究

一、摘要

本研究在探究中得到以下的結論，探討方塊固定位置的擺放方式，得知紅色索瑪立方體是最
適合做為固定不動的方塊。索瑪立方塊的方塊之間的最佳間距為1公分的距離，才能使機器手
臂將索瑪立方塊組立方體的行進間不容易產生碰撞與推擠。在Movj的運動模式下，採用平移
法和門型法的移動方式，門型法所需要用的座標數值與程式較平移法少且在20秒組成立方體
，故門型法的移動方式比平移法快且好。在Movj運作模式下移動機器手臂及門型法的移動方
式下，使用人工智慧辨識將索瑪立方塊組成立方體。

二、探究題目與動機

由於彈性課程裡的幾何連方課程中老師教授的「從2D方塊學習組成長方形」，而後教「3D索瑪
立方塊組成立方體」，又由於資訊課程有提到機器手臂的新興科技，因此興起使用機器手臂將
索瑪立方塊組成立方體的想法，希望能藉由自己編寫程式操作機械手臂能精準地將索瑪立方
塊組成立方體，在探索的過程中同時也能學習到目前最新穎的知識。

三、探究目的與假設

（一）探討方塊固定位置之擺放方式
（二）探討取得索瑪方塊的點座標數據
（三）探討運用機械手臂將索瑪方塊組合立方體的方法
（四）探討運用人工智慧辨識圖將索瑪立方塊組成立方體之效能

四、探究方法與驗證步驟

一、研究架構圖

▴圖1_研究架構圖
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二、探討索瑪立方塊固定位置之擺放方式

▴圖2_方塊擺放位置示意圖
（一）試著將手邊的索瑪利方塊組成立方體後，嚐試著找出第一顆索瑪立方塊，以它為中心點
，以便能使其他的積本均能固定其所在的位置。

▴圖3_方塊擺放位置鳥瞰圖

▴圖4_方塊拆解圖
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（二）組成立方體並將其拆開後，觀察在最底層的索瑪立方塊有紅色，綠色，深藍色與淺藍色
等四塊方塊，於是分析所在位置在中央的位置為紅色，再往左右觀察為綠色與深藍色，最後
為淺藍色，所以擬以紅色為第一塊積本，讓各色索瑪立方塊的移動距離相對較小。
紅色方塊在最底層的角落且且它的積木數量（以每個小立方體為主共有3個小立方體所組成）
，其方塊數最少，再者他的形狀也沒有很多的邊邊角角，所以最適合選它做為唯一不用移動
的索瑪立方塊。
（三）依照與第一顆方塊的最短路徑距離擺放其他六塊的積本，使機器手臂的移動路徑縮小，
以增加其組成立方體的時間。
三、探討如何取得索瑪利方塊座標數據
（一）打開Dobot Studio軟體

▴圖5_Dobot Studio頁面
（二）在Dobot Studio介面右側的“存點”區域選擇“點到點 > MOVJ”運行模式。

▴圖6_Dobot Studio頁面2
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（三）用手按住Magician Lite上的解鎖按鈕不放，同時拖動Magician Lite移動到某個位置，假設
為A點，然後鬆開解鎖按鈕。

▴圖7_示意圖
四、探討運用機械手臂組合立方體的方法
（一）座標數值的紀錄以及程式的設計

▴圖8_座標輸入示意圖
先將機械手臂末端吸盤每一步所需要移動到的絕對位置使用Dobot Studio一一記錄下來，再
把機械手臂運行的程式使用Dobot Block以積木的形式拼寫出來，最後將數值一個個嵌進積木
中讓機械手臂運行，在機器手臂的移動方式採用平移法與門型法的移動方式將索瑪立方塊來
組合立方體。
（二）移動方法：本研究採用門型法與平移法的移動方式，兩者的移動方式，都在MOVJ的動作
模式之下，比較兩種移動方式的效率，其記錄方式與程式撰寫均分述如下：
（三）機械手臂的實際運行
此部分為機械手臂的運行過程，我們以圖9~10的擺放位置來擺放方塊，連接電腦後操控它的
運行

五、探討運用人工智慧辨識圖組索瑪立方塊之效能
（一）研究過程：
1.將人工智慧的鏡頭組裝於機器手臂上，使其與機器手臂結合。
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▴圖9_組裝示意圖
2.將人工智慧的鏡頭架設於手臂上，其辨識的背景複雜度太高時，將會影響其辨識度，所以拿
了白色當背景。
3.訓練索瑪利方塊的模型。

▴圖10_Dobot Block頁面
4.模型訓練好之後撰寫程式。

▴圖11_Dobot Block頁面2
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五、結論與生活應用

一、藉由我們組合3*3立方體的方式來看，紅色索瑪立方體是最適合做為固定不動的方塊。
二、索瑪立方塊的方塊之間的最佳間距為1公分的距離，才能使機器手臂將索瑪立方塊組立方
體的行進間不容易產生碰撞與推擠。
三、在Movj的運動模式下，採用紀錄方塊的座標位置，再用Dobot Block撰寫出執行的程式。
四、在Movj的運動模式下，採用平移法和門型法的移動方式，門型法所需要用的座標數值與
程式較平移法少且在20秒內組成立方體，故門型法的移動方式比平移法快且好。
五、在Movj運動模式下移動機器手臂及門型法的移動方式下，使用人工智慧辨識將索瑪立方
塊組成立方體。
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