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傳統的機構只有一種固定的拓樸構造，因此只能在一定的運作空間內進行一定的動作。但近年來，針對可 

變拓樸機構及可變運作空間的研究已逐漸出現，如此一來使的機構可以在不同工作階段進行不同之動作， 

以滿足不同之需求。 

 

本研究首先針對可變拓樸機構之名詞進行解釋及定義，並且對產生可變拓樸機構之原因進行分類，接著針 

對可變拓樸機構之運作空間進行定義及說明。最後，對於可變拓樸機構之運作相容性進行完整之探討，如 

此一來，使可變拓樸機構之運作空間及相容性皆有完整之討論。 
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Fig. Schematic and graph representation of the U.S. 

5915562 two-stage latch mechanism: (a) working stage I 

and (b) working stage II 

Table. Operation space representation of the 

two-stage SMIF latch mechanism 


