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本技術詞彙表載列本文件所使用的、與本集團及其業務相關的若干術語的定
義。當中部分術語的釋義，可能與行業標準定義或慣常用法並不相符。

「AGV物流調度系統」 指 自動導引車物流調度系統，是一種在受控環境內
運輸貨物或物料而無需人工作業或駕駛的物料搬
運系統

「AI」 指 人工智能，機器或計算機系統執行通常需要人類
智能才能完成的任務的能力

「注意力機制」 指 神經網絡中的一個組件，允許模型在執行任務
（如翻譯句子或識別圖像中的物體）時，動態地聚
焦於輸入數據中最相關的部分

「自動化」 指 應用各種控制系統，如機器人、控制及視覺系統
以及信息技術，以操作廣泛行業中的設備及流程

「軸」 指 每個軸代表一個自由度，增加軸的數量使機器人
能夠覆蓋更大的空間或更高的靈活度

「錐齒輪傳動」 指 一種使用錐形齒輪（錐齒輪）在相交軸之間傳遞運
動的傳動系統，通常以90度角傳遞

「CE安全認證」 指 CE標誌認證流程中證明工業產品符合歐洲機械產
品健康、安全及環境保護指令的環節

「cobot」 指 又稱協作機器人，專為在共享工作空間中與人類
協同工作而設計，配備先進的傳感器及安全功
能，使其能夠在人員周圍安全運行

「控制器」 指 處理指示、執行控制算法及管理機器人或自動化
系統操作的核心計算單元

「輸送帶」 指 一種機械系統，通常配備動力傳送帶或系列滾
筒，用於將物料或產品從一處自動輸送至另一處

「CRM系統」 指 客戶關係管理系統，是一種用於管理企業與現有
及潛在客戶互動的軟件平台，可集中管理與銷
售、營銷、客戶服務及支持相關的數據

「週期時間」 指 完成特定操作或流程的完整週期所需的總時間



技術詞彙表

– 27 –

本文件為草擬本，其所載資料並不完整及可作更改。閱讀本文件有關資料時，必須一併細閱本文件首頁「警告」一節。

「解耦」 指 控制器設計流程，使單個系統輸出（如機器人的
軸運動）彼此獨立，從而實現分開控制，避免不
必要的相互干擾

「深度學習算法」 指 利用多層神經網絡從複雜數據模式中學習並做出
決策的機器學習

「可變形卷積網絡」 指 一種神經網路架構，即卷積濾波器根據輸入數據
自適應調整取樣位置，從而提升模型處理物體幾
何變化的能力

「自由度」 指 機器人系統能自主操縱以執行任務的獨立運動軸
數量

「驅控一體」 指 一種集成架構，即動力驅動單元與運動控制器合
成一個系統，以實現對致動器的高效同步控制

「動力學」 指 研究機器人系統中力與力矩如何驅動運動的學
科，旨在分析機械人如何在外力及其物理屬性
（如質量與慣量）的作用下產生運動

「動力尺度綜合法」 指 一種整合式設計策略，能同時兼顧機器人的運動
能力、扭矩需求及動態響應，確保機器人在高速
運行狀態下兼具靈活性與穩定性

「EI」 指 工程索引，一個全球知名的工程技術領域文獻檢
索系統

「具身智能機器人」 指 一種通過算法與所處現實世界中的物理實體交互
實現智能行為的機器人

「末端執行器」 指 根據客戶要求安裝在機器人上的工具，例如真空
吸盤、氣動夾爪、電動夾爪、專用夾具或點膠裝
置

「ERP系統」 指 企業資源規劃系統，是一種用於管理及自動化
組織內核心業務流程（如財務、人力資源、供應
鏈、製造及服務）的整合式軟件套件

「誤差補償」 指 一系列用於識別、測量並修正機器人運動或定位
中的系統性偏差或誤差的技術與算法，旨在提升
精度

「FEA」 指 有限元分析，即利用數值數學方法模擬物理現象

「FPGA」 指 現場可編程門陣列，一種可以在製造後由用戶配
置及重新配置以實現自定義數字邏輯的集成電路
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「全棧」 指 一種開發模式，即公司設計和製造從底層固件到
上層軟件和算法的所有關鍵系統組件

「GPM」 指 毛利率

「高階軌跡規劃」 指 一種利用運動的高階導數生成平滑精確運動軌跡
的方法，該方法可減少高速運動時的振動並提升
準確度

「虎克鉸」 指 一種機械聯軸裝置，可用於實現兩根軸線互成傾
角的軸之間旋轉運動的傳遞；該裝置常見於機器
人腕部組件，用以提升運動靈活性

「工業協議接口」 指 使用現場專用總線或工業以太網協議，實現工業
設備（如PLC與機器人）間通信及數據交換的標準
化硬件或軟件接口

「工業機器人」 指 可編程、自動控制、可重新配置的機器，設計用
於在製造及其他行業中以精確及高效的方式執行
任務

「慣量」 指 衡量機器人運動部件抗拒改變其運動狀態程度的
物理量，是實現系統響應性的關鍵因素

「防護等級」 指 對外殼阻擋固體物體及液體侵入的保護程度進行
分類的國際標準

「關節模組」 指 一種將電機、減速器、扭矩傳感器和編碼器集成
到單個組件中，以為機器人提供精確的運動和力
控制的集式模塊化驅動單元

「運動學」 指 在不考慮引起運動的力的情況下對機器人系統中
運動的研究，重點關注連桿與關節之間的幾何關
係，以描述位置、速度和加速度

「Linux」 指 一種開源操作系統內核，充當硬件資源管理及程
序執行的基礎軟件層，廣泛用於嵌入式及工業系
統

「機器視覺」 指 使機器人能夠獲取、處理、分析並理解圖像或視
頻以執行例如檢測、引導以及識別等任務的技術
及方法

「磁路拓撲」 指 電動機或電磁裝置內部磁通量路徑的特定幾何佈
局與設計，該結構決定裝置之效率、轉矩特性及
功率密度

「機械拓撲」 指 部件（如連桿及關節）的基礎幾何佈局與連接方
式，旨在定義機器人的運動結構及動作能力
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「MES」 指 製造執行系統，是一種對工廠車間內原材料到成
品的轉化過程進行監控、追蹤、記錄並控制的軟
件系統，能夠提供即時運營數據

「多模態」 指 有關一套可處理及整合多種感官輸入信息從而感
知其所處環境並與之互動的系統

「並聯機器人」 指 一種末端執行器由多個並行工作的臂支撐的機器
人類型

「負載」 指 機器人在執行任務並保持其規定的性能（如速度
和準確性）時能夠處理的最大重量

「PCB」 指 印刷電路板，一種通過導電線路實現電子元件間
機械支撐及電氣連接的平面基板

「感知系統」 指 機器人負責感知、解釋和理解周圍環境的集成硬
件和軟件組件

「PL標準」 指 機器控制系統的安全相關部件在可預見的條件下
執行安全功能的能力的國際標準

「PLC」 指 可編程邏輯控制器，一種在工業環境中用於自動
化控制的專用數字計算機

「極槽配合」 指 電動機轉子磁極數與定子槽數之間的設計對應關
係，該設計對於優化電動機性能、降低轉矩波動
及減少振動噪音至關重要

「功率密度」 指 電機或驅動系統相對於其尺寸或重量可提供的功
率量的量度，通常以瓦特╱千克或類似單位表示

「二維碼」 指 快速響應碼，一種可被掃描的矩陣條形碼或二維
條形碼

「額定功率」 指 機器人在設計上可在無損壞風險情況下處理的最
大連續輸入或輸出功率

「減速機」 指 一種用於將電機的高速低扭矩輸出轉換為低速高
扭矩以驅動負載的機械齒輪組件（減速器）

「冗餘」 指 在系統中增加額外或備份的元件（無論是硬件
還是軟件），以提高系統可靠性、確保其連續運
行，並在發生故障時提供容錯能力
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「重複定位精度」 指 機器人在相同條件下在多個週期內一致返回到相
同命令位置的能力，通常以偏差來測量

「RV減速機」 指 一種採用兩級擺線齒輪設計的高精度、高剛性齒
輪減速機構

「SCARA」 指 選擇性順應性裝配機械臂，一種關節式機器人，
其可在三個軸向自由移動並保持剛性，同時在最
終軸向具有順應性

「SCI」 指 科學引文索引，一個國際期刊文獻檢索工具

「伺服電機」 指 一種能夠依據控制信號精確控制輸出轉矩、轉速
及位置的電動機

「伺服系統」 指 由馬達、反饋傳感器及控制器組成的閉環控制系
統，可精確調控機械部件的位置、速度或扭矩

「SIL標準」 指 一項國際標準，用於界定電氣或電子系統中安全
功能所需達到的風險降低等級

「SLAM導航」 指 同步定位與地圖構建導航技術，使機器人或自動
化系統能夠構建未知環境的地圖並同步追蹤其自
身在地圖中的位置

「Stewart機構」 指 一種通常採用六根可伸縮支腿作為執行器並與移
動平台連接的機器人機構

「剛度」 指 衡量材料或結構在受外力作用時抵抗變形（如彎
曲和扭轉）能力的指標

「工作範圍」 指 機器人可以操作及執行任務的區域或空間範圍

「Xenomai」 指 一種實時開發框架，透過提供協同內核或接口，
為在Linux運行的應用程序實現硬實時能力，從
而滿足工業控制對精確及確定性時序的要求

「零背隙」 指 一種機械設計特徵，可消除嚙合部件（如齒輪）之
間的自由間隙或空程


