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摘 要

本論文以實驗室開發出的機器人輪椅延續研究。使用LabView 撰寫機器人輪椅控制程式， 並設計機器人輪椅作動介面

。LabView 下指令經由Ni-Motion Card 監控機器人輪椅， 使機器人輪椅達到前後退與攀爬階梯的作動，透過TCM 電子羅

盤的數值，並針對螺旋樓梯 地形進行研究與探討。
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