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一、會務動態 

中國工程師學會(台中分會)51 屆第 7 次理監事聯席會議紀錄 

時間：110 年 03 月 26 日（星期五）；上午 10 點 00 分 

地點：中興大學，電機大樓四樓，407 會議室 

壹、 主席致詞 

轉達總會於 110 年 3 月 25 日召開社團法人中國工程師學會第 72

屆第 4 次理監事聯席會報告，中國工程師學會聯合會籌備會將於

110 年 6 月 4 日於中油總公司辦理。 

貳、 宣讀本分會 51 屆第 6 次會議紀錄，經本次出席理、監無異議通

過。 

參、 討論事項 

一、本屆理監事任期於 110 年 6 月 30 日屆滿，下屆理監事候選

人員名單提請討論: 

說明： 

下屆理監事候選人由本分會會員具有選舉及被選舉權者，依下

列方式產生: 

1.徵詢本屆理監事有意願參選者 

2.由本屆理監事推薦 

3.經由網頁或信件徵詢會員舉薦 

候選人人數是否要限制在幾個人內為宜，請討論。 

決議: 
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1. 原則上，本屆全體理、監事均納入下屆理、監事候選人名單，

為求慎重，將再發電子郵件詢問本屆理、監事是否有意願參

選。 

2. 由以上三種方式徵選名單，徵詢期限至 4 月 25 日(日)，以信

件及電郵廣徵會員意見，信件以郵戳為憑和電郵的截止日都是

4 月 25 日晚上 24 時整點。 

二、召開本分會 110 年會員大會及參訪事宜 

說明： 110 年會員大會召開日期、及參訪活動相關時間、地點等

提請討論 

決議： 

考量新冠狀肺炎疫情尚未結束本屆會員大會時間配合總會召開

會員代表大會(6 月 4 日)之後舉行，地點在中興大學。 

1. 辦理方式，以半天為原則，會中將頒發 110 年本分會各傑出

獎項，專題演講，理、監事選舉投、開票。 

2. 本屆為避免會員群聚造成新冠狀肺炎疑慮，本年會員大會將

不辦理參訪活動。 

3. 相關會員大會時間及更詳細的議程活動，將由秘書處先行規

劃，並於 5 月初召開理、監事會議時，做最後確認。 

肆、 散會 
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第五十一屆第七次理監事聯席會會議照片 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   

與會理、監事針對議題討論中 
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 二、專題報導 

智慧型機器人導航與控制實驗室 智慧機器人學程 

黃國興 

國立勤益科技大學電子工程系教授 

台灣工業機器人協會 第三屆理事長 

前 言 

  就目前國際社會上或全世界各個國家而言，都一直致力於智慧機器人研發、人

工智慧應用和產業界的智慧製造，這也正是為何要創立本實驗室並積極的向學校

提議來設立智慧機器人學程的原因。緊接著在無盡的未來中，世界各國都努力在

這一塊技術領域的研究與開發上爭得一席之地，乃至於學校、研究單位、大型企

業都在為這一部分做出最大的努力，研發貢獻自不在話下。因此，筆者以個人的

專長(機器人導航定位和機器人控制)，積極投入研究開發智慧型機器人，並從成

立實驗室至今約有 16 個年頭，指導學生結合語音辨識、人臉辨識、影像辨識，

雷射定位、GPS/INS 定位、SLAM 同步定位與建圖，應用在機器人上，讓機器人

擁有像人類一樣的聽覺與視覺感知，以及室內戶外定位導航。期間經歷執行教育

部計畫，包括：「智慧型 3C 與機器人系統整合實驗室」如圖二及「智慧型 3C 與

銀髮族健康照護機器人整合實驗室」如圖三，以及國科會、科技部計畫，例如在

2008 年所指導的「人臉追蹤及辨識應用於機器人之研究」、2009 年所指導的「移

動式機器人之路徑規劃與實現」、2010 年的「智慧型機器人室內戶外定位導航與

路徑規劃」及「智慧型自動割草節能機器人研究」、2014 年所指導的「語音合成

系統應用於智慧型機器人溝通協調之研究」、2015 年的「雙眼視覺辨識與三維定

位之研究」、2016 年的「七軸機器手臂控制與路徑規劃之研究」、2017 年的「行

動機器人在未知環境進行探索與建圖之研究」，以及近年來從 2014 年就開始指導

的「下肢外骨骼起立坐下輔助之研究」、「下肢外骨骼行走機器人結合物聯網復健

系統」、「基於肌電訊號之穿戴式下肢外骨骼機器人行走控制」，直至目前 2021 年

仍持續不斷研究中。 

 

圖一、智慧型機器人導航與控制實驗室之實驗室門牌 
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圖二、智慧型 3C 與機器人系統整合實驗室之實驗室門牌 

 
圖三、智慧型 3C 與銀髮族健康照護機器人整合實驗室之實驗室門牌 

 

  大家應該對「智慧」一詞並不陌生，也就是機器人擁有像人一樣，可以自我

思考，不管是在聽力、視力都可以像人一樣，雖然目前實驗室所研究的各式各

樣機器人尚未到達像這樣的模式，但這正是本實驗室設立的目標，也可以由智

慧機器人學程中，去培育出更多的學生，研發出具「智慧」的機器人，以達成

目標。 

  其實智慧機器人學程規劃與執行早在 2005 年即開始，只是欲培育這樣的跨領

域的人才實在不容易，必須要跨足了很多領域，其中以電子、電機、機械、資

工、化材系為主，因此要訓練學生在這主要的五大領域中，能夠修足各種的課

程來增加自己在這領域中的某部分技術與知識，然而這並非易事，舉例來說在

電子系中，都是以小電流低電壓電子電路 PCB 設計控制領域，以及控制器之設

計為主，電機系則是以驅動大電流高電壓的伺服馬達為主，機械系則是要了解

機器人機構要怎樣設計才會穩定，要將設計結構以電腦繪圖完成，後續加工組

裝。而資工部分則是要對電腦程式及程式邏輯和工程數學很熟悉清楚，近年來

人工智慧 AI 崛起，更是該系的熱門發展。化材系是要很了解各種材質的強韌

度、重量，做到堅韌、輕質為目的等等，複合材料受到重視。總而言之，每一

個領域要學的技術與知識學理都不一樣，也就是因為有這麼複雜的工程技術要

整合，方能造就出一具真正的「智慧機器人」出來。 

一、智慧型機器人導航與控制實驗室 

1. 點餐服務機器人 

   在此研究室中，本人積極地指導學生在機器人這個領域中，先從基本的

機器人設計開始，再慢慢地讓學生自我思考要如何讓機器人首先可以自主移動，
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然後再思考出自己想做的是哪一類型的機器人。因此，由幾位研究生一起規劃、

分工設計研發出第一台專屬本實驗室的點餐服務機器人，並召開記者招待會發表，

其功能排程為在餐廳服務，迎賓、帶位、客人用語音點餐完後，一方面將點餐內

容送給廚師做菜，另一方面送櫃台結帳用。機器人至廚房取餐、送餐至顧客所坐

的位置，並在櫃台的電腦中顯示已完成送餐的訊息，和在客人用完餐離開時，幫

客人結帳及送客。第三代點餐服務機器人有雙眼視覺辨識定位雙機器手臂取餐盤

之功能，如圖五所示。 

 
圖四、第一代點餐服務機器人 

 

圖五、以雙眼視覺辨識及對餐盤定位之智慧型移動式機器人 

 

2. 變形金剛機器人 

       這是學生與自己興趣相結合的一項重要的專題表現。大家都有看過電影
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「變形金剛」的情節，或是在看卡通或動畫電影中，機器人可以從一輛車、一

艘船或是一架戰機，搖身一變成為機器人。這是一個夢想，但此夢想是可以實

現的，學生在專題競賽中構思，希望能親手完成這個夢想，於是組隊實現完成

「變形金剛」，其功能為主宰者透過戴上一埋設藍芽麥克風的面具，發號司令，

讓藍芽語音接收的機器人收到命令訊息後，緊跟著執行該命令，由原來的人形

機器人，瞬間變成汽車，並可控制汽車前進、後退、左轉、右轉，遇障礙物停

止前進、當障礙物排除在往前。並接受命令轉成金剛人形機器人，並可控制其

往前行、隨音樂舞蹈…等有趣的動作。此專題競賽得到全國凌陽盃創意設計大

賽第二名，以及最佳創意獎項。由此專題製作得到一個結論：一、透過有趣的

專題競賽來提高學生學習的興趣，二、拜科技之賜，激勵學生主動地去完成他

的夢想，機器人功能設計與製作應是一項很好的選擇。變形金剛機器人的形態

如圖六、圖七之所示。 

 

     
  圖六、變形金剛機器人「汽車形態」  圖七、變形金剛機器人「人形狀態」 

 

3. 機器手臂 

此一碼垛型四軸機器手臂，是從無到有由筆者帶學生自行研發、設計與

組裝的機器手臂，參加 PMC 所舉辦的智慧型工業機器人競賽而研發完成的作品。

碼垛型機器手臂，如圖八、圖九所示。雖然不像外面市面上的機械手臂一樣，擁

有流線型的外表，或是漆的很漂亮的顏色，可是這手臂擁有團隊自行設計的技術

成果，由機構的設計、電腦繪圖、發包加工、馬達、驅動器、控制器之選擇、組

裝修改、軟體程式設計、正逆向運動學、軌跡生成以及路徑規劃、整合測試，再

再證明學生自己確實有能力可以自行設計、組裝出機械手臂，並透過電腦控制器

來控制取物、置物等功能。帶學生自行研發的機器人除了碼垛型外，還有六軸關

節型機器手臂，如圖十所示。整個過程學生在初期，會有點茫然不知該如何下手，

經過不斷討論、搜尋資料參考，最後當他成功造就出這部機器手臂時，相信一定

非常高興，對自己的能力更有信心。 
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圖八、碼垛型四軸機器手臂執行定位取物      圖九、碼垛型四軸機器手臂外形結構 

 
圖十、六軸關節型機器手臂 

 

4. 智慧行動導覽機器人 

此款多功能移動式導覽機器人，是由四位研究生整合完成，其功能包

括：室內無線超寬頻定位導航技術、雙眼視覺測距與拼湊影像條碼辨識、以雷

射測距 SLAM 建圖與路徑規劃、機器雙手臂取物搬運遞送。特別是利用視覺及

RFID 來定位，精確度大為提升，可以讓此移動式導覽機器人知道自身位置，甚

至搭配雙手臂就可以讓機器人搬運物品，提升學生室內定位導航與控制技術能

力。智慧多功能行動導覽機器人完成，如圖十一所示。 
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圖十一、智慧多功能行動導覽機器人 

 

5. 外骨骼機器人 

       相信在現今的社會裡，尚有很多人不曉得什麼是「外骨骼機器人」，簡

言之，就像昆蟲一樣，外表包裹一層硬殼，而內部是肌肉。穿戴式下肢外骨骼

機器人就是穿戴一套機器輔具，幫助人類行動起立、坐下、走路、爬樓梯等，

有這種功能的機器輔具稱之。亦可用來做醫療復健，此系統複雜度甚高。對此

研究要學會很多不同的知識與學理，是跨學門的一種應用研究，首先要了解人

身體裡的骨骼與肌肉，是如何去牽引的，再者必須要認知，偏癱患者的身體要

怎樣才可以幫助他慢慢恢復肌肉的伸縮性，就算沒辦法可以幫助病人完全恢

復，至少讓患者減輕身體重量的承載，減輕行動時的出力。所以本實驗室，在

這幾年來，致力於開發此種下肢外骨骼機器人，協助偏癱者行動，或脊椎受傷

者復健。基於幫助他人的同理心，積極的去研究相關的輔助性的機器人，借此

也可以讓學生去體會，身體有殘疾的人(車禍脊椎受傷、腦部受損、中風而偏癱

患者)，是怎樣在生活上的種種不方便，進而以同理心去做到實質上可以真正對

偏癱患者有所幫助，也可以讓學生思考將科技跟生物醫學相互結合，了解科學

技術，不僅可以用在生活娛樂、產業、軍事武器、網路…等等上面，更可以跟

醫療做結合，推動跨領域生物醫學研究，實現助人為快樂之本的精神。該款穿

戴式機器人已完成第三代，可參考圖十二、圖十三之所示。目前已進入第四代

研發。 
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圖十二、第三代智慧型穿戴式下肢外骨骼機器人 

 
圖十三、第三代智慧穿戴式下肢外骨骼機器人實驗環境 

二、智慧機器人學程 

1. 課程排程 

本學程是筆者積極的向學校提議的一項學程，目的是在於培育更多有能

力設計智慧型機器人的學生。雖然在學習過程中會碰到很多障礙、非常繁雜的

事情，不同的領域課程都要修讀，但是只要學生真的對智慧機器人有興趣、有

夢想，相信這部分學生絕對是可以去克服的。在 12 年前就「智慧型機器人學

程」課程修讀相關的組織架構編織了，如圖十四所示。
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圖十四、智慧型機器人學程修讀相關組織架構圖 

從機器人的定位導航方塊開始，到機器人的機構方塊做一完整的說明，其中包

括：機器人大腦(心臟)、機器人視覺系統、機器人聽覺系統、人與機器人介面

系統、機器人電力系統、機器人行走系統、中央無線電監控系統，到最後的機

器人機構設計繪圖及關節型工業機器人、人型機器人的完成，此九大系統方塊

簡要用以描述智慧型機器人學程研讀相關課程領域之組織架構。因此，當初規

劃欲完成智慧型機器人擬開設之課程如下：控制系統、系統理論、模糊控制、

類神經演算法．強健控制、電子導航、電力電子學、感測與轉換、機器人控

制、雷射定位導引、影像辨識、虛擬儀表測量、語音辨識、通訊原理與應用。

USB、RS232 介面、 P 單晶片(PIC/8051)、FPGA。C 語言：Borland C++, 

Visual C++, Turbo C, FPGA/ARM, 發展 C#, Python。DSP：2407A, 6713, 6416, 

2812。IC 設計與製作(Mixed A/D IC Design)。電動機控制(DCBL/AC Servo 

Motor Control)、電力系統充電器設計。 

AC/DC 電源轉換

器、 

高效能電池、自動充

電器設計、電力電子

控制電路、太陽能電

板儲能電路 

(產業電子組、電機

機器人電力系統 

BLDC or AC 伺服馬

達、控制電子電路、

伺服機、步進馬達、

控制電路設計、大功

率馬達驅動器及控制

器 

(產業電子組、電機

系) 

機器人行走系統 

麥克風輸入、語音識

別、語音雜訊濾除干

擾、聲紋分析、語音合

成、聲源位置辨識與追

蹤 (多媒體組、通訊

組) 

機器人聽覺系統 

PC、DSP、FPGA 

工業電腦、嵌入式系統

ARM、 PIC/8051、IC

模組化(VLSI 設計組、

多媒體組、產業電子

組) 

智慧型機器人心臟 

機構設計(微型/一般

型)、繪圖 3D 剖面爆

炸圖、正頂側視圖、 

機械加工製造、關節

型雙機械手臂、人形

機器人設計、機械材

料 (機械系、化材系) 

 

機器人機構 

機器人導航系統 

戶外：KGPS, DGPS 

室內：雷射掃瞄儀、雷射

導引定位器、超音波、紅

外線、環境認知、避障感

測轉換 Gyro、里程計、

加速儀、SLAM  

(產業電子組) 

 

透過 RF、 Internet、 

IEEE 802.11、藍牙、

IR、Zigbee 等將語音、

影像畫面傳至中央監控

系統、遙控機器人 

(通訊組) 

類比/數位 CCD、影像

擷取識別、影像雜訊濾

除干擾、多工擷取、環

境認知、SLAM 

(產業電子組、多媒體

組、資工系) 

鍵盤輸入、觸控式螢

幕、語音、影像輸

入、遊戲軟體設計、

控制模式、表情展示 

(多媒體組、資工系) 

 

人與機器人介面系統 中央無線監控系統 機器人視覺系統 
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觸控式螢幕介面設計、聲紋分析、影像語音濾除雜訊干擾。 

機構學、電腦圖學(AutoCad、SolidWorks 軟體)…等等，一系列相關的課程，來

讓學生從機器人的基本架構到給機器人思考的程式設計演算法。由於學校教務

處沒有針對這些跨學院學程開設共同選先時段，因此，六年來實施此學程真正

修完的學生不到 30 位，最後評估成效有限而停辦。但也因此種下本系往智慧機

器人學程布局的種子。2017 年，因少子化的關係，本校陳校長直接指示希望電

子系成立「智慧機器人學程」為一個班級，就由原先「智慧電子產品設計學

程」轉型為此學程，經本學程無異議的通過之後，於是本系其中一班「智慧機

器人學程」得以於 2018 年將大學四年及碩士班兩年修讀課程呈報教育部，2019

年開始招收一班，目前已有二年級的學生了。智慧機器人學程大學部修課地

圖，如圖十五所示，專業必修、選修之修習課程，如圖十六、圖十七所示。而

碩士班的修習課程，如圖十八所示。 

 

圖十五、智慧機器人大學部修課地圖 

 

圖十六、智慧機器人大學部必修課程
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圖十七、智慧機器人大學部選修課程 

 

圖十八、智慧機器人學程碩士班修習課程 

以上所列課程除了基礎學科外，絕大部分的專業選修課程都含有實務動手實驗

課程，這些規劃課程的重點在於讓學生真正的學會機器人整個設計，所以在整

個課程中，會安排很多的實習與應用的項目進去，讓學生可以在學校裡，就學

會並熟練地配置安裝電線電路、電子元件焊接、程式控制、電路設計等等的技

術，並接著讓學生在大三利用暑假及大四最後的一年，經與廠家媒合公聽會，

媒合妥的學生可利用暑假及大四一整年到廠家校外實習，不至於有學用落差的

問題，使畢業學生能畢業即就業，無縫接軌。現在廠家也能感受到學校重視這

一學程的情形。 

2. 學程的運作 

目前在此一學程中，本系與台灣智慧自動化與機器人協會(TAIROA)合

作建置由上銀公司捐贈的六支機器手臂成立一智慧機器人教育訓練及考照中

心，用來培育機器人工程師種子教師及學員、學生。通過考照培育出來的學生

畢業後，有機會到上銀公司相關企業上班，薪支可比他人多 4 至 5 千元，這也

是本學程極力推動的重點，智慧機器人教育訓練中心及考照場域建置，門牌及
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場域如圖十九、圖二十~二十二所示。何況現在機器人的發展，尤其是工業機器

人，各家廠商求才若渴，畢業的學生若有機器人工程師中階、高階的術科證

照，會是這一波求才的好對象。當然，本學程畢業學生有大學部及研究所，可

以留下來在大台中上班的機率很高，因為大台中縱谷 60 公里是精密機械、智慧

機械的重鎮，像是在電機業、電子業、資訊產業系統整合等，讓學生依自己所

練就的一身功夫及興趣，選擇想要從事的產業。雖然就讀此一學程的同學，從

開始學習到畢業，可能會遇到許多的問題，很不意解決的難關，但相信只要有

信心、毅力和堅持，就可以為自己的未來打開一條成功的大道。 

三、結論 

    未來社會的變遷與科技文明的變化，是任何人都擋不住的，而機電整合、

人工智慧、智慧機器人、智慧自動化都是未來的科技產業。聰明人會早先布局

走在世界的前端，後知後覺者就會是永遠追著他人跑，祈求他人的幫助或是讓

出一條路讓國產商品在狹縫中存活。在此可別忘了我們有像台積電公司的護國

神山，只要能多幾座，國家總體經濟強大，科技工程能侷部領先全世界，國人

出國就有風。因此在此呼籲由於本學程已為下世代的科學工程發展規劃了一片

美好的願景，盼能多吸收優質學生前來就讀，在本學程的培育之下，學得一技

之長，造就出學理實務俱佳的畢業生，為國家、社會貢獻所學，造福全世界。 

   

圖十九、智慧機器人教育訓練中心及機器人工程師考照場域門牌 

 
圖二十、智慧機器人教育訓練中心及考照場域室內設施(一) 
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圖二十一、智慧機器人教育訓練中心及考照場域室內設施(二) 

 

圖二十二、智慧機器人教育訓練中心及考照場域室內設施(三) 



 

 

三、其他相關資訊 

台中分會網站資訊將持續更新，期望能為台中分會的會員朋友們

提供一個分享交流、學習、溝通及傳承的平台，歡迎大家隨時上網瀏

覽並提供意見。 

為響應環保及節能減碳，中國工程師台中分會會訊，採電子版本

發行，刊登於網站上。為便於最新消息及活動資訊傳遞，未來將陸續

致電與分會會員進行個人資料補正，或請您填妥下方補正資料，傳送

至台中分會第五十一屆祕書處，感謝各位會員朋友的支持與配合。 

會員基本資料補正 

姓名  連絡電話  

服務單位  職稱  

E-mail  

※歡迎使用 Email 回傳至信箱：globalwcc307@gmail.com，謝謝！ 
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