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摘 要

目前一般市面上輪椅的設計都採用車輪方式移動，故只能活動在一些比較平坦的地區，對於某些地形如階梯，仍有其相當

的限制，造成使用上的許多不便，所以發展可以適應各種地形的輔助工具是絕對有其需要。因此本研究利用步行機器人之

特性，開發出可在階梯、斜坡及平地運動之機器人輪椅。該機器人輪椅是以直流馬達為動力，配合行星齒輪組傳動特性，

使其具有類四足步行運動特徵。最後經過運動測試分析，結果顯示我們所研發的機器人輪椅，不僅在平地上可以快速航行

，更可克服斜坡、階梯等不平整地形，具有身體可隨時維持水平且重心低等優點。

關鍵詞 : 機器人輪椅，類四足步行運動。
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