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摘 要

現代醫療科技快速發展，人類平均壽命不斷的延長，死亡率亦急遽降低，社會逐漸邁向高齡化，導致 許多殘障、慢性病、

老人及相關醫療復健等問題。 而目前市面上一般輪椅設計都採用車輪方式移動，故只能活動在一些比較平坦地區，對於某

些障礙地 形如階梯或斜坡，仍有其相當限制。所以本實驗室提出新的輪椅機構，即旋臂式輪椅機器人以克服階梯 障礙，

本文主要利用拉葛蘭達法推導其運動方程式，並模擬其靜穩定步態運動，以確定輪椅機器人之安 全性及可行性。最後並設

計一路徑追隨控制法則，使得輪椅機器人能依循我們所設計的軌跡運動。
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