
自主式視覺導引在機器人輪椅上下階梯之研究

王昭惟、陳俊達

E-mail: 9607541@mail.dyu.edu.tw

摘 要

本研究計畫主要是以本實驗室所研發之機器人輪椅為載具，基於機器視覺之導引技術，使該機器人輪椅可以自主地上下階

梯。 為了使該機器人輪椅可以自動地上下階梯，我們以裝置在該機器人輪椅上的CCD攝影機來偵測階梯地形及尺寸。由

於階梯地形差異可能很大，故我們將限制所有階梯邊界為直線，且長、寬及高互相垂直。?之在執行階梯邊界偵測與影像

處理後，將擷取的影像座標轉換成真實世界座標，計算機器人輪椅相對階梯的相關運動學關係，再基於先一步運動規劃演

算法，求出對應每一旋轉臂之轉動角度即馬達所需之控制命令，如此達到以自主式視覺導引上下階梯之目標。 最後我們將

以虛擬實境模擬分析與機器人輪椅自主式上下階梯之實體測試互相比較驗證，據以評估該機器人輪椅之自主式視覺導引上

下階梯的強健性與可靠性。
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