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結合 HRSS、智慧實境、教導器模擬、GAI 
輔助與自動評分的虛實整合訓練課程



從模擬操作到智慧訓練
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過去學習機械手臂，多半從實機示教、固定流程與老師現場指導開始。
但真正的工程師能力，不只是讓手臂動起來，而是能理解任務、校正點
位、規劃路徑、執行程式、判斷錯誤，並從紀錄中修正操作。

本課程將帶領學員從數位手臂案例、HRSS 操作，到智慧實境系統與
GAI 輔助情境，逐步完成「選題型、校點、跑程式、評分、紀錄」的完
整訓練流程。

讓每一次練習，都能被看見、被分析、被改善



今天，我們不是只學一套軟體
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而是學習一套機器人工程師的任務思維

本課程將機器人工程師術科訓練轉化為一套可操作、可引導、可評量、可回放的智慧學習流程。



為什麼機械手臂訓練不能只靠實機？
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設備有限、風險高、教師難分身，讓訓練現場充滿挑戰

機械手臂訓練不只是讓學生操作設備，更需要建
立安全觀念、點位校正、路徑規劃、程式執行與
錯誤判斷能力。

然而在實際教學現場中，常受到設備數量、操作
風險、教師指導時間與評量紀錄方式限制，使學
生難以大量、安心且有效地練習。



4情境1：一台實機，很多學生，真正能練的時間很少

機械手臂成本高，課堂上通常無法讓每位學生長時間反覆操作，容易變成「看老師示
範多、自己實作少」。

1. 課堂中常見多位學生共用少數機械手臂，實際上機時間有限。

2. 學生往往只能看老師示範，卻缺少反覆練習與修正錯誤的機會。

3. 透過虛擬訓練，學生可先在智慧實境中熟悉題型、校點與操作流程，再銜接實體
機械手臂。

點位錯誤、速度設定錯誤、路徑規劃不當，都可能造成撞機
、夾具干涉或安全疑慮。

情境2：手臂會動，不代表路徑一定安全

1.初學者在校點、速度設定或路徑規劃時，容易因判斷不足造成撞機或干涉風險。

2.若直接在實機上試錯，可能影響設備安全與學生操作信心。

3.透過引導式操作，系統可提供點位提示、路徑顯示與安全區域提醒，協助學生先確認再執行。



5情境3：不是老師不想教，而是一個人很難同時教所有人

1.學生在操作時常卡在校點、模式切換、程式執行與錯誤排除等細節。

2.當多組學生同時提問時，教師難以即時一對一指導。

3.透過 GAI 協助，學生可即時查詢操作步驟、錯誤原因與下一步建議，減輕教師重複說明的負
擔。

傳統訓練常只知道「有沒有完成」，但不容易完整記錄操作時間、錯誤次數、軌跡
、評分結果與補強建議。

情境4：有沒有完成任務，不等於知道學得好不好

學生常會在「校點、模式切換、程式執行、錯誤排除」卡住，教師需要同時處理多組學
生問題。

1.傳統訓練常能看見最後結果，卻不容易完整記錄操作過程。

2.學生花了多少時間、錯了幾次、哪個步驟需要補強，往往缺乏明確資料。

3.透過自動紀錄與評分，系統可輸出時間、錯誤、成績與學習報告，讓訓練成果可追蹤、
可分析。



6

從 HRSS 操作工具到智慧訓練平台

HRSS 著重機械手臂操作與程式模擬，本系統著重教學引導、情境訓練與學習評量

HRSS 為機械手臂操作與程式模擬的基礎工具，主要協助使用者完成點位設
定、軌跡規劃、I/O 管理與程式執行。

本系統則進一步將這些操作概念轉化為訓練流程，加入題型選擇、智慧實境
場景、GAI 輔助、操作紀錄與自動評分，使學生不只知道「怎麼操作」，也
能理解「為什麼這樣操作」與「操作結果是否正確」。



操作者／考生 報到／抽題

結束測驗／離場

機器人工程師術科初階認證流程

從模擬軟體操作到實機操作，考生需依序完成兩站任務

第一站說明 第一站：模擬軟體操作測試40 分鐘

是否及格？進入第二站

不及格

第二站：實機操作80 分鐘

及格

第一站評分

第二站評分

兩站皆及格 → 取得認證合格

機器人工程師術科初階認證不是單一軟體操作，而是由「模擬軟體操作」與「實機操作」
兩站組成。考生必須先在第一站完成任務軌跡規劃、教點與動作程式撰寫，通過後才能進
入第二站進行實機校正、I/O、配電、氣爪配管與教導操作。
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操作者／考生

點位設定

程式儲存／轉移／
實機銜接

HRSS 在考照流程中的角色：
考照中的機械手臂操作與模擬工具

機械手臂模型與操作介面

軌跡設計

HRSS / HRSS 
Offline

模擬執行與檢查

編輯動作程式

支援點位設定、軌跡設計、I/O 管理、程式編輯與模擬驗證

HRSS 主要負責機械手臂的操作與程式模擬，讓考生能
在軟體中完成點位設定、軌跡設計、I/O 管理與動作程
式編輯。它的角色偏向「操作工具」與「模擬工具」，
重點在於協助使用者完成機械手臂動作與程式流程。

HRSS 教材中也明確說明，HRSS / HRSS Offline 可用於
無需實機的練習，並具備資料與檔案管理、軌跡設計、
I/O 管理與簡易機器人程式語言模組化等功能。

HRSS 解決的是「如何讓機械手臂完成指定動作」。
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教導器模擬

時間、錯誤、
軌跡、成績、
報告

學生／教師

選擇模式

顯示任務目標、完成條件
、限制規則、安全提示

在本系統：把考照流程轉化為智慧訓練流程

訓練模式：GAI 引導、步驟提示、視覺引導

考核模式：限制提示、自動計時、自動評分

平板 / MR 裝置 / PC 手輪

試題一 / 試題二 / 試題三 / 自由操作

選擇題型

從選題、校點、執行、評分到紀錄，建立可反覆練習的考照訓練環境

本系統解決的是「如何讓學生依考照流程反覆練習、獲得提示、留下紀錄並檢視成果」。

系統啟動

智慧實境場景

校點、路徑確認、程式執行

任務操作 

自動紀錄與評分

教師查閱／學生補強訓練

本系統不是取代 HRSS，而是將
考照中需要的操作能力轉化為
訓練流程。學生可以先選擇試
題與操作模式，再依照任務目
標進行校點、路徑確認、程式
執行與結果檢查。

在訓練模式中，系統提供 GAI 引導、步驟提示與視覺
輔助；在考核模式中，系統則依照任務目標、完成
時限與扣分規則進行自動評分，並於結束後輸出報
告。標案規格中也明確要求系統支援題型選擇、訓
練／考核模式、GAI 問答、智慧實境操作、時間紀錄
、自動操作紀錄、教師查閱與自動評分輸出。

虛擬手臂、ABC 料盤、工件

手動、自動、速度、座標系、Home、急停

GAI 輔助步驟說明、錯誤排
除、下一步建議
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操作者／考生

點位設定

程式儲存／轉移／實
機銜接

機械手臂模型與操作介面

軌跡設計

HRSS / HRSS Offline

模擬執行與檢查

編輯動作程式
教導器模擬

學生／教師

選擇模式

顯示任務目標、完成條件
、限制規則、安全提示

平板 / MR 裝置 / PC 手輪

選擇題型

系統啟動

智慧實境場景

任務操作 

自動紀錄與評分

教師查閱／學生補強訓練

GAI 輔助

本系統架構重點
•偏向教育訓練與學習評量
•對應考照流程中的「選題、校點、執行
、評分、紀錄」
•可用訓練模式輔助學習，也可用考核模
式模擬測驗
•具備 GAI 問答、操作提示、紀錄回放、
自動評分與教師查閱

HRSS 架構重點
•偏向機械手臂操作與模擬
•重點在點位、軌跡、程式、I/O 
•適合對應第一站模擬軟體操作
•評分與學習回饋多依賴教師或
監評判斷

HRSS 與本系統的架
構對比

HRSS 是操作工具，本系統是以考照流程為核心的智慧訓練平台
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歡迎來到智慧工廠訓練場
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今天，學員將扮演一位剛進入智慧工廠的機
器人工程師實習生。

在真正操作實體機械手臂前，必須先進入智
慧實境訓練系統，完成一場模擬任務。

任務過程包含選擇模式、選擇題型、確認任
務、操作手臂、詢問 GAI 助教，以及最後的
評分與紀錄。



關卡 1：選擇模式，是練習還是挑戰？
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訓練模式提供提示，考核模式檢驗能力

進入系統後，學員首先要選擇操作模式。
如果選擇 訓練模式，系統會提供步驟提示、視覺引導與
GAI 協助，適合初學者練習。

如果選擇 考核模式，系統會限制提示，開始記錄時間、錯
誤與任務結果，用來模擬正式測驗情境。

訓練模式：可以提示、可以問 GAI、可以反覆練
考核模式：限制提示、自動計時、自動評分



關卡 2：接取任務，看懂題型與規則
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選擇模式後，學員需要選擇訓練題型。
系統會顯示本次任務目標、完成條件、限制規則與安全提示。
這一步就像正式任務開始前的「任務說明」，學員必須先知道要搬什麼、搬到哪裡、怎
樣才算完成，以及哪些操作需要注意。

選擇 試題一／試題二／試題三／自由操作 查看 任務目標 確認 完成條件 注意 限制規則與安全提示



關卡 3：進入虛擬工廠，開始校點與操作
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在智慧實境中觀察手臂、料盤、工件與操作路徑

進入智慧實境場景後，學員可以看到虛擬機械手臂、ABC 料盤、工件與任務提示。

學員透過教導器功能進行位置調整、點位校正、路徑確認與程式執行。

這個階段的重點，是讓學員在安全的虛擬環境中理解手臂如何移動、工件如何搬運，以及程式流程是否正確。



小關卡 3-1：先看懂操作介面
15



小關卡 3-2：操作前先確認安全
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在開始移動機械手臂前，學員需要確認系統狀
態是否正常。

若畫面異常或操作中斷，可透過 RESET 回復安
全狀態；若發生危險或異常狀況，則必須使用
急停功能讓手臂停止運動。



小關卡 3-3：切換模式，決定你要教手臂還
是讓手臂自己跑
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手動模式適合用來控制各軸動作、調整位
置與建立點位；自動模式則用來執行已經
設定好的程式。

學生必須先理解兩種模式的差異，避免在
錯誤模式下操作，造成程式無法執行或手
臂移動不如預期。



小關卡 3-4：同樣是移動，座標系不同，手
臂動法也不同
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在教導器操作中，座標系會影響手臂的移動方式。
JOINT 座標系主要控制各關節角度，XYZ 直角座標系可控
制末端在空間中的方向移動，TOOL 工具座標系可設定Z
軸高度。

學員需要理解不同座標系的用途，才能在校點與路徑調整
時選擇正確的控制方式。



小關卡 3-5：不要一開始就衝太快
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低速試教，高速執行；速度設定會直接影響操作安全

初學者在校點或移動手臂時，應先使用低速進行操
作，確認方向與位置正確後，再逐步提高速度。
系統提供多段吋動速度設定1%、3%、5%、10%
、30%、50%、75%、100%。

這一關的重點，是讓學生理解速度不是越快越好，
而是要依照任務階段選擇合適速度。



小關卡 3-6：JOG 模式大範圍移動
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先用 JOG 模式控制 A1～A6 關節，讓手臂接近目標區域

在任務開始時，學員通常不會直接進行精準校點，而是先使用 JOG 模式 控制機械手臂各
關節軸，讓手臂移動到接近目標的位置。

JOG 模式主要透過 A1～A6 的正向／反向控制，調整手臂姿態、避開障礙物，並讓末端工
具逐步靠近取料點或放置點。

這一關的重點是讓學生理解：
JOG 模式適合做大方向、大姿態的調整，不適合直接拿來做最後精準對位。

手輪：輔助控制裝置

在 JOG 模式 下，可用手輪控制 A1～A6 軸向動作；在 XYZ 模式 下，也可用手輪輔助 X、Y、Z 方向微調。
其目的在於讓學員以更接近實體教導器的方式進行細緻控制。



小關卡 3-7：XYZ 模式精準微調
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接近目標後，改用 XYZ 模式調整末端位置

當手臂已經靠近取料點或放置點後，學員需要切換到 XYZ 模
式，以末端工具點為控制對象，沿著 X、Y、Z 方向進行細部
調整。
XYZ 模式適合用來對準工件、料盤位置或放置點，讓末端工
具能更精準地移動到任務要求的位置。

手輪：輔助控制裝置

在 JOG 模式 下，可用手輪控制 A1～A6 軸向動作；在 XYZ 模式 下，也可用手輪輔助 X、Y、Z 方向微調。
其目的在於讓學員以更接近實體教導器的方式進行細緻控制。



小關卡 3-8：P1～P31 點位倉庫
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在任務開始時，學員通常不會直接進行精準校點，而是先使
用 JOG 模式 控制機械手臂各關節軸，讓手臂移動到接近目
標的位置。
JOG 模式主要透過 A1～A6 的正向／反向控制，調整手臂姿
態、避開障礙物，並讓末端工具逐步靠近取料點或放置點。
這一關的重點是讓學生理解：
JOG 模式適合做大方向、大姿態的調整，不適合直接拿來做
最後精準對位。



小關卡 3-9：暫存器與 P 點寫入
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為了避免一按就把舊點位覆蓋掉，系統可以先將目前座標放
入暫存區。

學員確認位置正確後，再選擇要寫入的 P 點，例如 P1、P2
、P3……P31。

如果位置不準，也可以重新移動手臂，再更新同一個 P 點
。



小關卡 3-10：程式呼叫 P 點

24

當 P1～P31 點位建立完成後，
程式就可以開始呼叫這些點。
例如程式可依序呼叫 P1、P2、
P3，讓手臂完成移動、夾取、
放置或回到指定位置。

這一關的重點不是再手動移動
，而是讓學生理解：前面存好
的 P 點，會成為後面自動執行
任務的基礎。



關卡 4：遇到問題，先問 GAI 助教
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從不知道下一步，到理解錯誤原因與修正方向

在操作過程中，學員可能會遇到不知道如何校點、模式切換錯誤、程式無法執行或
路徑不正確等問題。

此時可以透過 GAI 助教進行詢問，例如：「下一步該做什麼？」、「為什麼程式不
能執行？」、「這個錯誤可能是哪裡造成的？」

GAI 會提供操作步驟、錯誤原因與修正建議，協助學員不中斷地完成練習。

學員可以問：
•我現在要怎麼校點？
•這個模式要怎麼切換？
•為什麼程式不能執行？
•下一步應該做什麼？



關卡 5－任務結算與評分回饋
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每一次操作，都會留下可分析、可追蹤的學習紀錄

當任務完成後，系統會自動記錄操作時間、錯誤次數、任務
完成狀態與成績結果。
教師可以查看學員的學習歷程與操作表現，學生也可以依據
報告了解自己哪裡做得好、哪裡需要補強。
因此，訓練不只是「有沒有完成」，而是能進一步知道「完
成得好不好」以及「下一次如何進步」。



操作＆訓練大綱

• 操作介面

• 基本移動

• 修改程式

• 讀取範例程式

• 修改點位

• 讀取修改程式

• AI使用

• 記錄與評分

• 輸出資料

27



操作介面-開啟時畫面
28

1. 可選擇A（考核）/Ｂ（訓練
）模式

考核模式的程式範例為不正
確的程式，需修改。

訓練模式為所有題型都有範
例，也有正確範例。

2.  AI問答：點擊C可開關AI問
答介面，也可拖曳它或關閉

A Ｂ

C



操作介面-說明畫面
29

1. 可選擇模式後，會出現幾張說明介面，Ａ為考核模式需選
擇試題。

2.  選擇試題之後，並看完說明後，接著可依序點選B,C黑色
按鈕進行下一步。

3. 如選擇訓練模式則無A（選試題畫面）。

A

Ｂ

C



操作介面-開啟時畫面 30

1. A為漢堡選單，主要項目可
透過點擊選單開啟

2. B為座標示意圖，可對應手
臂上的3D箭頭

3. Ｃ為系統名稱

4. Ｄ為緊急按鈕

5. Ｅ為重置整個系統，回到最
初畫面與功能

6. Ｆ為ＡＩ按鈕，可點擊使用
，再點擊取消

7. Ｇ為手臂目前TCP位置

8. Ｈ為視角調整按鈕

9. Ｉ為控制開關，可開關移動
功能和畫筆功能

A Ｂ

C
Ｄ Ｅ

Ｆ
Ｌ

Ｇ

Ｈ
Ｉ Ｊ Ｋ



操作介面-開啟時畫面
31

1. Ｊ為警告訊息顯示介面與速
度顯示介面

2. Ｋ為即時說明功能，將鼠標
移到按鈕上方及會顯示作用

3. Ｌ為3D虛擬手臂，已與所
有功能和AI進行整合了

A Ｂ

C
Ｄ Ｅ

Ｆ
Ｌ

Ｇ

Ｈ
Ｉ Ｊ Ｋ



操作介面-教導器畫面
32

1. Ａ為教導器介面的所有主要按
鈕，功能皆需點擊後展開

2. Ｂ畫面為點擊Ｃ（教導點位設
定之後，展開的畫面

3. ＤＥＦ為Ｂ（教導點位設定）
的每個點位功能，Ｄ可刪除點
位，Ｅ可寫入點位，Ｆ可讓手
臂移動到點位上

4. Ｇ為寫入點位的輸入點位功能
介面，也可直接指定目前姿態

5. 修改後為Ｈ畫面

A

Ｂ

Ｃ

Ｄ Ｅ Ｆ

Ｇ Ｈ



操作介面-教導器畫面

33

1. 點擊Ａ後展開自動與手動模式

2. 點擊Ｃ手動模式後換顯示Ｅ畫
面（為預設ＪＯＧ模式），可
驅動手臂做基本移動

3. Ｅ畫面中的Ｆ按鈕可切換ＸＹ
Ｚ模式/ＪＯＧ模式（Ｇ/H）

Ａ

Ｃ

Ｂ

Ｄ

Ｅ

Ｆ

Ｇ

Ｈ

4. I畫面為ＸＹＺ模式

5. ＢＣＤ另做章節講解

I



自動模式 34

1. 點擊讀取程式之後螢幕右邊會出現Ａ畫面（訓練模式）
• 如選擇試題一～三則不會出現Ｂ正確範例（100分的

範例），且只會有單試題的考核範例
• 初學者可先使用訓練模式搭配AI問答了解本系統再開

始測驗

2. Ｃ部分為點擊任一範例按鈕或“讀取修改後程式”按鈕的
顯示區域，無法修改

3. 當範例讀取後可點擊“自動執行”、“逐行執行”觸發程
式執行，中央的手臂和系統AI會跟著做動

4. 當有狀況發生想急停可點擊上方緊急按鈕
• 如點擊“停止自動執行”，則會在這一行程式做完之

後才會停止，並且可再次點擊自動行

5. 正確範例會自動生成對應題目的工件位置，考核範例需手
動點擊“生成工件”，也可“刪除工件”

6. Ａ畫面中央會有文字提示目前的階段

Ａ

點擊自動模式後展開“讀取程式”與“修改程
式”

Ｂ

Ｃ



自動模式 35

1. 點擊修改程式按鈕出現A、Ｂ、Ｃ畫面

2. 使用者可點擊Ｂ畫面中的程式行進行修
改，可修改的部分會顯示在Ａ畫面

3. Ａ畫面中，當點擊需修改的程式行後，
改完後按下“確定”，Ａ畫面下方會顯
示“取消修改“與“確認修改“按鈕，
按下之後會進行修改

4. 注意：當修改完程式後，系統只會暫存
。
• 如需輸出成檔案，要在左上漢堡選

單的“評分”按鈕中的“評分與輸
出”才能輸出檔案

5. 如需執行修改後程式，則點擊Ｃ畫面左
上角的“讀取修改後程式”後，會顯示
在Ｃ畫面下方，可參考讀取程式章節

Ａ Ｂ Ｃ

點擊自動模式後展開“讀取程式”與“修改程
式”



教導點位設定

1. 教導點位設定為暫存點位功能，程式執行時的P點會是執
行這裡的暫存點。下方可切換上下頁，公有30個點可設定
• 例如：選擇試題一正確範例，這邊的點位會預設為試

題一的Ａ、Ｃ盤已校正好正確點位。選擇試題二考核
範例，則會顯示考核試題二的Ａ、Ｃ盤已校正好正確
點位。

2. 點擊上圖的按鈕，由左至右為“刪除點位”、“修改點位
”、“執行點位移動”功能
• “刪除點位”：移除目前點位，會顯示“無”
• “修改點位”：可選擇“目前姿態”與“自行輸入“
• 如點擊自行輸入會顯示以下畫面，可輸入座標或角度

值，按“確定”按“完成”即修改完成
• “執行點位移動”：手臂會限性移動到

36



手動模式

37

1. 點擊“切換坐標系”可選擇
”XYZ模式“與“JOG模式“
（左圖與右圖）

2. “回Home點”：長按時，手
臂回原點

3. 速度上升/下降按鈕點一下即
可切換手臂寸動速度：
1%,3%,5%,10%,30%,50%,75
%,100%
• 如執行程式時會在下一行

才變化速度

4. 畫面下方按鈕，皆需長按，手
臂即可移動。

5. 左方圖片：可搭配“末端點軌
跡”功能，實現在空間中畫線



手動手輪模式

38

1. “切換坐標系“按鈕可切換JOG模
式和XYZ模式

2. 連線方式：下拉選單選擇手輪硬體
輸入，再點擊”Connect“，成功
連線後會有綠色燈號。如使用完畢
先”Disconnect“再移除手輪。

3. Ａ圖為手輪，左上方轉鈕分別對應
Ｂ圖的Ｃ部分顯示，轉動手論即可
讓手臂動

• OFF -> A1  -> X
• X -> A2  -> Y
• Y -> A3  -> Z
• Z -> A4  -> A
• 4 -> A5  -> B
• 5 -> A6  -> C

• 速度倍率一樣倍率對應

Ａ

Ｂ

Ｃ Ｄ

Ｃ



ＡＩ問答 39

• 本系統之 AI 功能需連接至指定的 AI 伺服器後才能正常使用。若系統顯示「AI 未連線」或無法取得 AI 回覆，請先確
認 AI 伺服器電腦已完成 Ollama 與 FastAPI 後端啟動，並確認目前操作裝置與 AI 伺服器位於同一網路環境。

• 使用者可於系統中的 AI 連線設定區輸入 AI 伺服器的 IP 位址與 Port，完成設定後按下「測試連線」確認狀態。若顯
示已連線，即可正常使用 AI 問答功能。

• AI 伺服器的完整建立、啟動與跨平台連線方式，請參考《GAI AI伺服器新電腦部署與連線教學手冊》。

Ｃ

Ｂ

Ａ• 注意：先按“儲存IP”按鈕再按“連線“按鈕
1. ＡＩ小助手呼叫：左上角漢堡選單Ａ中的呼叫“ＡＩ“

按鈕

2. Ｂ為ＡＩ小助手，可拖曳他到畫面中任何地方，點擊他
出現Ｃ畫面

3. Ｃ畫面由上而下的輸入匡方別是，IP輸入、Port輸入、
提問輸入
• IP輸入：輸入AI伺服器的IP
• Port輸入：不用動，設8000，如衝突到再去

AIServer資料庫中修改
• 提問輸入：輸入要提問的問題，並按“送出問題“

，ＡＩ會回覆在下方顯示處



評分

即時評分：在教導器功能的右上方，可依照目前的工件狀態進行簡短評分
評分開啟方式：可透過左上角漢堡選單的“呼叫ＡＩ”

1. A：評分更新UI
2. B：評分並輸出一次
3. C：開啟輸出資料夾
4. D：複製輸出路徑
5. E：清空 UI

Ａ B C D E

會輸出類似：
01_modified_program.txt ->程式
02_operation_log.txt  ->操作紀錄
03_score_report.txt   ->分數建議
04_feedback_suggestion.txt 
05_session_summary.json
06_live_score_snapshot.txt
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實作練習＋Q&A

41


	投影片 0: 智慧製造與機器人工程師虛實整合教育訓練 GAI輔助智慧實境機器人工程師虛實教育訓練課程  
	投影片 1: 從模擬操作到智慧訓練
	投影片 2: 今天，我們不是只學一套軟體
	投影片 3: 為什麼機械手臂訓練不能只靠實機？
	投影片 4
	投影片 5
	投影片 6: 從 HRSS 操作工具到智慧訓練平台 
	投影片 7:  機器人工程師術科初階認證流程  
	投影片 8:  HRSS 在考照流程中的角色： 考照中的機械手臂操作與模擬工具  
	投影片 9:  在本系統：把考照流程轉化為智慧訓練流程  
	投影片 10: HRSS 與本系統的架構對比
	投影片 11: 歡迎來到智慧工廠訓練場
	投影片 12: 關卡 1：選擇模式，是練習還是挑戰？
	投影片 13: 關卡 2：接取任務，看懂題型與規則
	投影片 14: 關卡 3：進入虛擬工廠，開始校點與操作
	投影片 15: 小關卡 3-1：先看懂操作介面
	投影片 16: 小關卡 3-2：操作前先確認安全
	投影片 17: 小關卡 3-3：切換模式，決定你要教手臂還是讓手臂自己跑
	投影片 18: 小關卡 3-4：同樣是移動，座標系不同，手臂動法也不同
	投影片 19: 小關卡 3-5：不要一開始就衝太快
	投影片 20: 小關卡 3-6：JOG 模式大範圍移動
	投影片 21: 小關卡 3-7：XYZ 模式精準微調
	投影片 22: 小關卡 3-8：P1～P31 點位倉庫
	投影片 23: 小關卡 3-9：暫存器與 P 點寫入
	投影片 24: 小關卡 3-10：程式呼叫 P 點
	投影片 25: 關卡 4：遇到問題，先問 GAI 助教
	投影片 26: 關卡 5－任務結算與評分回饋
	投影片 27: 操作＆訓練大綱
	投影片 28: 操作介面-開啟時畫面
	投影片 29: 操作介面-說明畫面
	投影片 30: 操作介面-開啟時畫面
	投影片 31: 操作介面-開啟時畫面
	投影片 32: 操作介面-教導器畫面
	投影片 33: 操作介面-教導器畫面
	投影片 34: 自動模式
	投影片 35: 自動模式
	投影片 36: 教導點位設定
	投影片 37: 手動模式
	投影片 38: 手動手輪模式
	投影片 39: ＡＩ問答
	投影片 40: 評分
	投影片 41: 實作練習＋Q&A

