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摘 要

中文摘要 近年來，許多專家學者陸續投入關於人機介面之研究，研究指出一個好的人機介面須具備有操作簡單、遠端控制

、安全性高等特性。此外，人機介面若整合虛擬實境技術可應用於更廣泛的領域如教學設備或是醫療系統等方面，其未來

之發展是目前各界汲汲努力的目標。因此，本研究針對具人機互動特性之輪椅機器人配合虛擬實境技術發展一套人機介面

系統。首先，運用繪圖工具SolidWorks來建立輪椅機器人的模型及所需的虛擬場景，接著利用Microsoft Visual Basic撰寫模

擬程式與設計控制系統介面，最後使用RS-232傳輸輪椅機器人運動時各馬達的訊號，經過估算後使虛擬輪椅機器人可即時

與輪椅機器人同步作動。另外，亦設計一套單機練習操作之系統，操作者可使用單機操作先熟悉此輪椅機器人的動作模式

，當實際操控輪椅機器人時將 可更容易上手。

關鍵詞 : 人機介面 ; 輪椅機器人 ; 虛擬實境
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