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摘 要

目前一般輪椅設計大都採用車輪式電動輪椅，故只能行走於一些比較平坦的地形，對於某些障礙地形如門檻或樓梯，則是

受相當的限制。所以本論文提出旋臂式機器人輪椅，以旋臂式機構運動來克服階梯障礙，尤其針對機器人輪椅下上螺旋樓

梯加以探討與研究。 本論文使用LabView撰寫機器人輪椅控制程式，並設計機器人輪椅運動介面，經由NI-Motion Card監

控機器人輪椅運動訊號與命令，使機器人輪椅達到行走與攀爬階梯的作動，透過TCM電子羅盤的回授值，並針對螺旋樓

梯地形進行研究與探討。

關鍵詞 : 機器人輪椅 ; 螺旋樓梯
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