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摘 要

目前市面上一般輪椅設計大都採用車輪方式移動，故只能活動於一些比較平坦的地區，對於這些障礙形如階梯或斜坡，則

是受相當的限制。所以本研究室提出新的輪椅機構，即以旋臂式機器人輪椅來克服階梯障礙。 接著在使用Solid Works建立

機器人輪椅的模型，再使用Microsoft Visual Basic和Labview寫模擬程式與設計控制系統介面，在透過網路傳輸機器人輪椅

運動訊號，使虛擬機器人輪椅可即時與機器人輪椅同步作動，以作為即時操控人機介面。
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