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摘要 

 

    國內機器人教育市場於近十年來蓬勃發

展，2007 年也爭取由我國主辦 WRO 國際機器人

大賽。國際機器人大賽亦常見我國代表隊伍參

賽，並得到許多佳績。科技部與教育部亦投入許

多資源，輔導國內大學及科技廠商，共同發展機

器人教育。當前機器人教育資源多集中於大專院

校，國、高中與國小相對資源較少。國中、小學

生欲長期接受機器人訓練課程，除少數資源豐富

之學校開設社團活動外，多數學生則以國內坊間

機器人教室或教育推廣中心為主。在這樣環境

下，台灣在機器人教育普及化及資源上確實有待

加強。本研究，以師範院校技職體系切入，對於

機器人教育之教學，提供從上而下的教育策略，

是以從師範院校技職高等教育端下手，提供以產

業為基本，教育為導向之機器人教育課程，讓此

師資培育端，能培育具備課程規劃能力，教育能

力和產業經驗之師培生，以期望在未來，這些職

校專業教師，能再往下扎根，讓台灣機器人教

育，能有系統化和良性的發展。      

 

1. 前言 

 

機器人是一種自動化的機器，所不同的是這

種機器具備一些與人或生物相似的智慧能力，如

感知能力、規劃能力、動作能力和協同能力，是

一種具有高度靈活性的自動化機器。不同的機器

人其機械、電氣和控制結構也不相同，通常情況

下，一個機器人系統由機械、感測、控制三大主

部分組成，配合驅動、機械、感知、人機介面、

機器人-環境交互及控制系統等六子系統組成。 

 

 

 

美國機器人協會對產業用機器人所下的定義：一

種可重新設定程式的多功能操作機，經由可變程

式來搬移材料、零件、工具或其它的特殊設備，

以執行各種不同的作業。現在於產業之生產線上

有 70％是屬於這種性質的工作，其用途也特別

廣泛，像電弧熔接等高危險工作也能輕易完成。

或指由操作機（機械本體）、控制器、伺服驅動

系統和感測裝置構成的一種仿人操作、自動控

制、可重複編程、能在三維空間完成各種作業的

光機電一體化生產設備，特別適合於多品種、變

批量的彈性製造系統。 

日本總理安倍晉三（Shinzo Abe)在 2014 年

6月宣布，2020年機器人製造產值要拉高到目前

的三倍（2012 年約 7,000 億日圓，2020 年增至

2.4 兆日圓），而且希望讓機器人成為經濟重要

的成長支柱。同時在 2020 年舉辦東京奧運時，

同步主辦機器人奧運。機器人產業也儼然成為

下一個科技明日之星，而且可能繼半導體及平

面顯示器之後，成為我國第三個兆元產業。 

(一)、機器人產業發展主因：最主要的原因

是：（1）「3D產業」（Dangerous、 Dirty、Difficult)

勞工需求量大；（2）勞動力缺乏與工資成本提

商；（3）高齡化社會逐漸到來；（4）產業升級，

如圖一所示。 

(二)、機器人產業結構：機器人產業屬於跨領

域整合、高技術整合、高附加價值等特質。（1）

上游：感測元件、控制元件及人機介面整合驅

動元件；（2）中游：生產和組裝；（3）下游：

維修服務、行銷及通路，如圖二所示。 

(三)、市場需求趨勢：（1）歐盟：歐洲許多國

家都面臨產業外移、失業率上升的困境。為
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此，歐盟為能夠讓產業「根留歐洲」，決定把歐

盟經濟發展任務的其中一部份，賭在機器人產

業之上。歐盟副總裁妮莉-廓斯（Neelie Kroes)

於 2014 年 6 月 3 日 宣布，啟動全球最大的機器

人的研發計畫，總投資額達 28 億歐元，相當於

約新臺幣 1,136 億元。(2）中國大陸：大陸因人

口紅利逐漸消失，人力成本上升，大陸當局對 

推動研發機器人態度積極。 

(四)、機器人優點：不需吃飯，也不需點燈，

效率極高，而且也不用付勞退等成本。此外還

有五大優點：（1）提高生產效率；（2）精確可

控的生產能力；(3）提高產品質量；（4）可擔

任枯燥無味的工作；(5)可在高危險的情況下，

持續工作。 

(五)、應用範圍：儘管目前全球機器人發展，

都僅在初期階段。譬如：廚房削麵機器人、炒

菜機器人、總機機器人及保全機器人，甚至傭

人都可能變成機器人。 目前美國麻省理工學院

〈MIT〉打造了全球第一個家庭機器人，這個機

器人名字叫 「Jibo」，它不但會打掃，和人類聊

天互動，還可以幫忙拍照，收發電子郵件，它

也會辨別不同家庭成員，還能和人類達成情感

交流，並提供量身打造服務，預計2015年 就可

以上市，定價約在 499 美元（相當於臺幣 15,000

元）。但未來機器人會普遍用在各行業，特別是

一成不變的工作，會被機器人取代。 

(六)、發展趨勢：鴻海內部工廠用的工業機器

人，每年以3萬臺數量增加。未來機器人會有感

覺、有判別能力、有學習能力，與作業員「並肩

合作」，不僅改變生產工序，加上系統管制及管

理演進，將變成智慧工廠。               

     

 

 

圖一: 發產機器人產業之主因 

 

圖二: 機器人產業結構 

   

 機器人之台灣產業現況中，隨著勞動成本的逐

步攀升，近年來各國生產製造業者紛紛朝向智慧

自動化方式發展，台灣也不例外。工研院產業經

濟與趨勢研究中心(IEK)研究指出，目前台灣發

展自動化產業主要包含三個部分，分別為設備的

供應商、客戶的使用端以及工程服務產業，現階

段台灣控制器國產化是徹底解決製造整線自動

化瓶頸的關鍵因素，並且進而結合自主化產業機

器人推動自動化產業。 

由於智慧型機器人產業前景看俏，台灣政

府也已將其明訂為下世代重點發展產業，並已

年納入「擴大投資新興產業推動方案」，透過新

產品開發計畫與產業科技專案等措施，協助業

界推動產業發展。在產業發展之製造面，亦面

臨產業升級、科技業高階組裝作業、3K 作業缺

工、台商回流及高齡社會等課題，亟待推動第

二次自動化(智慧型自動化)來因應。 

經濟部工業局指出，台灣目推動智慧型機

器人產業的重點工作，包括加速產品商品化、

強化產業發展環境及協助擴展市場。在加速產

品商品化方面，目前已協助業者完成 24 案機器

人產品及組件輔導案，促進業者就業人數增加

31 人次，受輔導產品附加價值率提升 10%以

上。為了培養機器人產業所需人才，工業局也



積極透過機器人競賽，促成大專以上實作與機

電整合人才，投入機器人相關領域之研發並參

與競賽。2013 年共舉辦三次競賽，投入人力達

481人次(共121 隊)，產出優良機器人原型產品

18 件。並促成 2 案競賽成果產學合作，如正修

科大在 2012 年競賽成果與羅德應用合作通過

2012 年「管路工程機器人」CITD 計畫；華夏技

術學院 2010 年競賽成果，也與飛斯妥合作通過

2012 年「履帶型機器人運動導航平台」國科會整

合型計畫。而在強化產業發展環境方面，除了

完成產業用機器人於汽車製造相關領域供需調

查報告與智慧型機器人產業分析報告外，機器

人世界情報網站點閱人次也已超過8萬人次以上

(總點擊次數 630,000 次以上)。而在協助擴展市

場方面，除與智慧自動化計畫搭配，於智動館

辦理 2 場機器人產品示範展示活動，協助國內

產學研機器人產品與研發成果進行示範運行展

示，提升機器人產品之市場認同度，活動參觀

人次超過 6000 人次以上外，於台北國際機器人

展中的總參觀人次也已達 68,135人次，並辦理 3

場技術及市場擴散相關活動(如機器人輔導案成

果展示、機器人計畫成果發表記者會與國際機

器人產業技術論壇)，促成國內產學研成果進行

國際交流，並擴大計畫成果宣導效應。依據

2005 年行政院產業科技策略會議，台灣智慧型

機器人產業規劃發展目標擬分為三個階段，

2013 年已是第二階段最後一年，預估產值應達

到新台幣900億元以上，並以擴大產業規模為發

展方向，以擴大市場及產業規模化為推動目

標，依技術的純熟度與市場應用需求面，以公

共服務及及照護服務為發展重點。 

根據經濟部工業局「智慧型機器人產業發展

推動計畫」執行成果報告中，台灣智慧型機器人

產業產值由 2011 年的 505 億元，成長至 2012 年

540億元，2012年導引廠商投資智慧型機器人產

業達 53.84 億元，顯然距離原先設定的目標還相

當遠，未來有相當大的努力空間。 

在業者成績方面，投入關鍵組件開發的業

者包括上銀、賜福、台達電等，切入產品包括

伺服馬達、多軸運動控制器與減速機等，其中

伺服馬達與多軸運動控制器已於 2012 年推出產

品，對解決高階關鍵組件缺口問題，有相當程

度的貢獻。而包括上銀、和椿、長毅、華寶通

訊、皇田科技都已投入智慧型機器人產品，更

有業者已於 2012 年推出自有品牌，部分產品關

鍵組件國產化比例達 60%以上。如上銀的六軸

多關節機器人，國產化比例 40%；上銀及台達

電子的平行結構機器人，國產化比例更高達

90%。台達電子的四軸SCARA機器人，國產化比

例也已達 90%、鑫億則是達到 70%。 

值得一提的是，華寶通過市場應用型「高互

動性音樂跳舞機器人產品開發計畫」，提出以手

機操作機器人進行跨業整合開發概念，結合華

寶通訊手機軟體開發與行銷企畫，有助於達成

通路整合、提升手機品牌形像，其中產品零組

件國產化比例更將近 100%。皇田工業則是通過

主導性新產品「智慧型割草機器人開發計畫」，

預計 2013 年開發完畢後，產品可外銷國際市

場，增加出口產值。 

面對全球競爭，台灣仍須努力。根據 IEK分

析，台灣當前面臨產業加值升級，如製造業升

級、科技業高階組裝作業、3K 作業缺工與台商

回流及高齡社會應用、生活品質提升之服務業

創新應用的課題與壓力，亟待推動第二次自動

化(智慧型自動化)來因應上述課題並促進國內

整體產業升級。 

    因機器人應用逐漸深入人類日常生活，世界

各國無不競相投入機器人產業的發展，以期在此

新興產業居於領導與不敗之地位。台灣目前在機

器人產業推動上，有財團法人精密機械研究發展

中心、工業技術研究院、金屬工業中心等各個法

人單位協助政府推動，並相繼有台灣機器人教育

學會、台灣機器人產業發展協會成立。 

    我國自 2005 年行 政院產業科技發展策略

會議，將「智慧型機器人」 列為發展目標後，

亦積極透過產官學三方之投入， 加強對「智慧

型機器人」產業與技術之發展，進而 帶動下一

波經濟。預估隨著大廠投入和市場成熟， 2015 

年有機會達 2,500 億元之產值（如圖三），讓台

灣成為全球智慧型機器人主要製造國。  



 

 
                              圖三: 台灣機器人產業值預估 

   

 機器人產業所採用之科技橫跨電機、控制、電

子、機械、資訊等領域，為一跨領域之產業。由

於 不再是單一科技領域之應用，而是強調多領

域科技之整合，在全球積極投入機器人產業的趨

勢下，機器人之發展將對科技和創意教育、創新

應用產生影響，進而改變學習內容與型態。 

    在台灣機器人教育上，國內機器人教育市場

於近十年來蓬勃發展，2007 年也爭取由我國主

辦 WRO 國際機器人大賽，超過 20 個國家地

區、300 支隊伍參賽。國際機器人大賽亦常見我

國代表隊伍參賽，並得到許多佳績。國科會與教

育部亦投入許多資源，輔導國內大學及科技廠

商，共同發展機器人教育。當前機器人教育資源

多集中於大專院校，國、高中與國小相對資源較

少。國中、小學生欲長期接受機器人訓練課程，

除少數資源豐富之學校開設社團活動外，多數學

生則以國內坊間機器人教室或教育推廣中心為

主。而國內坊間教育市場亦多鎖定國中、小學

生，以才藝教育方式呈現。對於有意學習機器人

科學或接受創意訓練之學生，受教機會與學習資

源仍嫌不足。然而機器人科學教育必須長期投

入，透過營隊活動無法累積學習成效，仍須透過

有計畫的課程訓練與競賽經驗的累積，方能達到

紮根的目的。 

    雖台灣在機器人教育普及化及資源上有待

加強，但在一些國際競賽上，機器人為主之比賽， 

也越來越受重視，如先前提到的 WRO 國際機器

人大賽，還有在國際技能競賽，也成立了機器人

職種。 

  國際及國內在機器人教育上的重要賽事包括: 

1.  世界技能競賽 

    世界技能競賽，它可說是技職體系的奧運，

兩年舉行一次，目前是 43 屆(2015)，其中，機

器人職種成立第 5 屆，前 4 屆均以 Festo 公司生

產，約台幣四十萬的 Robotino 機器人為標準平

台。但國內初賽時無平台限制，怕為人詬病，有

圖利廠商之嫌。 

    其中，國手是由勞動部主辦的「全國技能競

賽」選出，每年約五月初賽，八或九月全國賽，

若為世賽年（如今年 2015），全國賽選出來的前

三名，要再跟 2016 年（國手選拔年）各區初賽

的前五名（共十五隊）角逐全國前三名。這三隊

選手再訓練一個月後舉行賽外賽，以全國賽成績

40%、賽外賽 60%的比重選出國手，參加 2017（世

賽年）的 44 屆比賽，因此每年的全國冠軍也不

是保證為世賽國手。此比賽在 42 屆（2013）比

完後，大會決議跳脫以套裝的機器人來比賽，轉

換至 Natrional Instrument (NI) 的 myRIO 控制器

和 LabVIEW 作為機器人的語言。 

2. 國際奧林匹克機器人大賽 

   國際奧林匹克機器人大賽為一項國際性的科

技及教育活動。 藉由美國麻省理工學院研發並

由「國際奧林匹克機器人委員會」 (IROC, the 

International Robot Olympiad Committee) 及丹麥



樂高教育事業公司 (LEGO Educational Division) 

合辦的國際性機器人比賽，比賽器材採 用美國

麻省理工學院技術研發的機器人套件（由丹麥樂

高公司生產）。 目的是藉著電腦資訊及科學原理

之融合運用，啟發參賽者之科技運用及創意，並

以機器人設計之競賽活動， 達到推動國內創意

科學教育之目的，本協會並培訓國內競賽績優團

隊參與國際競賽，展現我國創意科學教育 之成

果並爭取國際榮譽。 目前會員國至 2014 年已

超過 40 個會員國以上。 

3.  IRHOCS 國際機器人實作競賽 

 IRHOCS 國際機器人實作競賽 為激勵國內相

關經驗交流與技術發展，激發教師與學生創意，

培育未來機器人產業發展人才。為國內最專業、

規模最大之機器人活動。期目摽 包括 國際間機

器人教育經驗與技術交流、擴大教育用機器人運

用、與培育機器人產業人才。同時，藉由競賽活

動並透過全國性及國際邀請之競賽，增加國內外

學習觀摩的機會，同時採用國際競賽之規則，且

邀請國際歷年成果豐碩之隊伍，讓國內智慧型機

器人之研究能積極地與國際接軌。 

台灣在機器人教育的未來挑戰可分為四個

面向來說明。 

1.學術理論面：相較於日、歐盟、美等先進國家，

國內投入學術研發經費較為不足，以致於創新性

的學術理論較少。未來挑戰應著重於具創意與符

合國內外需求的研究題材，將研究成果發表於國

際一流期刊。 

2.技術面：需學習於日、歐盟、美等先進國家的

優點，提升國內的學界所發展的各樣實作技術

後。未來挑戰應著重於智慧能力（例如：對談、

問題解決等），晶片設計，感測技術（包含：視

覺、聽覺、嗅覺、觸覺等)、機構設計、馬達開

發與控制（伺服機）等。 

3.工程面：強調於機器人之系統整合技術與應

用，外觀設計的創意不足，系統軟體之發展也不

足，應用情境的考量應提升。未來挑戰應著重於

外觀設計，功能設計，系統整合技術，機器人系

統軟體工程，可靠度，安全性，應用研究，工程

經濟問題與法規。 

4.教育面：我國的機器人學教育，尤其在服務型

機器人的教材、教學與法規，方興未艾，有待進

一步提升。未來挑戰應著重於新教材編撰，多舉

辦機器人創意競賽、專題講習會、國際合作與交

流、國內外學術研討會、研習營、推動科普教育、

產學論壇、機器人與管理、人文論壇等… 

2. 控制器之軟硬體 

 

2.1 軟體 

 

    本研究在實務教學上，虛擬儀控技術和

Labview 軟體，以嵌入式系統的方式，應用在機

器人教學開發上，透過虛擬儀控，根據使用者需

求設定的軟體，將定義一般量測與控制硬體的功

能。虛擬儀控將主流的商業技術整合至彈性軟體

與多種量測和控制硬體，讓工程師與科學家建立

使用者定義的系統，以完全符合應用的需要。有

了虛擬儀控，工程師與科學家可減少開發時間、

設計較高品質的產品，並減少設計成本。圖四為

虛擬儀控之軟體、模組化 I/O 與可調整的平台概

念圖。圖五為虛擬儀控架構。 

 

 

 

 

 

 

 

圖四: 虛擬儀控之軟體、模組化 I/O，與可調整

的平台概念圖 



 

圖五: 虛擬儀控架構 

 

2.1.1 虛擬儀控的架構 

(1) 軟體 

科學家與工程師正轉向進階的電子、處理

器，與軟體。但由於裝置的重心越來越偏向軟

體，才能夠新增這些進階電子設備的功能，工程

師與科學家不需重新開發昂貴的硬體，即可新增

功能至裝置，這一切歸功於提升效能的零件與產

品。同時這也延伸了產品壽命與功能，不須以特

定工作開發特殊電子產品，透過軟體即可提昇功

能，並縮短產品問世的時間。然而，增加功能亦

必須有一定程度的支出。升級功能亦可能產生看

不見的互動或錯誤。因此，當使用裝置軟體協助

快速開發並延伸功能時，設計與測試儀控亦必須

符合多種提升的需求。要能配合需求的唯一方

法，就是使用亦為軟體中心的測試與控制架構。 

(2) 元件模組化 I/O 

可快速依不同的順序或數量予以整合，並透

過任何開發概念進行監測與控制。使用為模組化 

I/O 妥善設計的驅動軟體，讓使用者可於目前的

作業中快速使用所需功能。 

(3) 以精確增強的系統平台 

虛擬儀控利用最新的電腦功能與資料轉移

技術。此要素使虛擬儀控成為長期性的技術基

準，可針對處理器、匯流排，與其他更多的投資

項目進行調整。 

針對現今的概念、產品、程序設計、開發、

功能與創新意見，虛擬儀控可快速適應各種需求

並提出解決方案。唯有透過虛擬儀控，工程師與

科學家可建立使用者定義的儀控系統，以符合世

界主流所需。 

總而言之，當新軟體加速新概念與新產品開

發時，亦需要儀控的功能能夠快速符合新的需

求。因為虛擬儀控可套用軟體、模組化 I/O，與

商業平台，所以儀控的功能可立刻迎合現今的概

念與產品開發。 

2.1.2 虛擬儀控的優勢 

虛擬儀控成功的關係包含快速提升 PC 

advancement；即為平實的價格、高效能的資料轉

換器 (半導體) 開發；與系統設計軟體。這些因

素均使虛擬儀控系統更廣為基礎使用者所受。PC 

效能在過去的 20 年中已經提升了超過 10,000 

倍。虛擬儀控利用大幅提升的 PC 效能，透過新

一代的 PC 處理器、硬碟、顯示卡，與 I/O 匯

流排，分析量測並開發新的應用。這些快速發展

的要素可整合校園的所需的基本技術與電腦程

式庫，並成功發展為電腦架構的虛擬儀控。 

另一項提升虛擬儀控效能的要素，即為高效

能、低價位的類比轉數位 (ADC) 與數位轉類比 

(DAC) 轉換器。如無線通訊與高解析影像的應

用，均衝擊了這些技術。當傳統的轉換器技術趨

緩，而商業半導體技術卻跟隨摩爾定律 (Moore’s 

Law) – 每 18 個月即成長一倍的效能。虛擬儀

控硬體使用多種半導體，以提供高效能的前端量

測。 

最後，系統設計軟體將提供直覺式介面，適

於設計客製的儀控系統，並更進一步成為虛擬儀

控。LabVIEW 即屬於此種軟體之一。LabVIEW 

圖形化開發環境，具有程式設計語言的效能與彈

性，亦提供高階功能與設定程式，是特別為量測

與自動化應用所設計。如圖六所示。 

 
圖六: 於 LabVIEW 圖形化開發環境中開發的

簡易程式碼。 

 

http://www.ni.com/labview/zht


2.1.3 虛擬儀控的用途與應用 

NI 於 25 年前發表了虛擬儀控的概念，改

變了工程師和科學家進行量測與自動化的法。在 

2004年NI在全球 90個國家中賣出超過六百萬個

通道的虛擬儀控產品。在今天，虛擬儀控已為主

流所接受，並使用於各種產業的上千種應用中，

從汽車、消費性電子產品，至石油油氣產業。過

去在虛擬儀控的應用上: 

(1) AP Racing – 建立一級方程式賽車的夾箝與

煞車測試動力計超過 30 年來，AP Racing 的煞

車箝與離合器，一直為世界頂尖的技術與製造工

業。AP Racing 專屬的新型動力計具有絕對優

勢，而使用 NI DAQ 資料擷卡與 LabVIEW 的虛

擬儀控，更提供了所需的彈性，以持續市場中的

創新地位。 

(2) Lexmark – 墨水匣電子測試 

艾德柯曼 (Ed Coleman) 與 Lexmark 

International, Inc., 表示：「透過 PC 架構的模

組化儀器與工業標準的軟體，我們一直以最少的

開發時間，持續修改我們的測試系統，以因應最

新的需求。升級至 NI 5122、NI 6552，

與 LabVIEW 7 Express 之後，我們增加了產品與

產線的品質，並以最低的開發成本提升測試的效

能」 

(3) 德州儀器 (TI) – RF 與無線元件 

造就將近 40 億美元的營收，TI 成為領導

的無線 IC 供應商之一。為了簡化其程序，TI 使

用 NI TestStand 與 LabVIEW，建立測試開發、

管理，與自動化軟體。透過 NI 的產品，TI 不

需犧牲其品質與資源，即擴充了該業務。 

(4) Drivven –機車引擎控制單位 (ECU) 原型 

在過去的專案中，Drivven 耗費了至少 2 年

與 50 萬美金，以客製硬體開發 ECU 原型系

統。針對此專案，設備成本 (包含機車與 

CompactRIO) 總值 1.5 萬美金，而開發時間則

縮短至 3 個月。 FPGA 架構的可重設硬

體  CompactRIO ， 與  LabVIEW Real-Time 

Module 所提供的精確時脈資源；同時系統可承受

高溫與強烈振動的作業環境。虛擬儀控的優勢，

將被利用在此計畫中之機器人設計與實作中，

 

2.2 硬體 

 

1. myRIO: 

本研究中，將以 myRIO 做為控制器，而

使用之 myRIO 型號將依補助經費而定，圖七

為 myRIO-1900，其介紹下: myRIO 則可當作

一控制主機，以嵌入式系統之方式，達到機器

人控制所需之程式運算能力。表一和圖八 NI 

myRIO-1900 Expansion Port (MXP) connectors 

A and B 之規格表和 pinout 圖。 

   

圖七: myRIO-1900 外觀圖 

http://www.ni.com/labview/zht
http://www.ni.com/labview/zht
http://sine.ni.com/nips/cds/view/p/lang/en/nid/1457
http://www.ni.com/labview/zht
http://www.ni.com/compactrio/zht


 

圖八: NI myRIO-1900 Expansion Port (MXP) connectors A and B 之 pinout 圖。

 

表一: NI myRIO-1900 Expansion Port (MXP) connectors A and B 之規格表 



2. 以 myRIO 為核心之 KNRm: 

      KNRm 使用 myRIO 嵌入式系統做為

控制核心，外觀如圖九所示，表二為其規格

表。myRIO 內建處理器、記憶體與硬碟，讓

使用者可以輕鬆的把應用程式放到上面來執 

行。在通訊介面上也有豐富的支援，包含 

CAN、RS232、USB 等介面。此豐富性讓 

KNRm 可應用的領域變得更豐富，例如某些

雷射測距儀 是透過 RS232 傳輸資料，使用

者可快速的將其連接到 KNRm 控制器上。除

此之外，myRIO 包含了可重複燒錄的 FPGA 

晶片，提供給進階的使用者做更彈性的開發，

例如您可以把機器人控制演算法放到 FPGA 

晶片中做運算，即可降低處理器的負擔，獲得

更快的反應時間。  

     KNRm 提供充電電池與  I/O 電力供

應，除了提供核心控制器所需的 DC 電源之

外，也可轉出電力給周邊系統，例 如：擴充

的感測器、無線基地台、DC 馬達等使用，使

用者無須再煩惱。 • Powered by LabVIEW：

KNRm 搭配 LabVIEW 來做應用程式的 撰

寫。LabVIEW 擁有豐富的分析、訊號處理、

控制、人機介面 等函式庫與範例程式。可縮

短應用程式開發的時間。除此之外， KNRm 

有量身設計的高階 API，讓使用者可以很方

便的寫程式控 制連接上 KNRm 的感測器與

馬達。  

 

 

機構鐵件上，KNRm 搭配 Matrix 3D 機

構元件來設計機器人所需的 外型。讓使用者

可以在最短的時間內，發揮創意，設計出理想

的 機器人外型。Matrix 包含的元件包括鐵

條、齒輪、框架、固定 用元件、輪子等等。  

   制動器上，KNRm 內建兩顆 DC 馬達與

一顆 RC 馬達，可搭配 Matrix 設計乘載機器

人的輪子，做開關動作的機器手臂等，也 可

根據需求擴充更多的馬達到平台內。 

   感測器使用上， KNRm 可以連接廣泛的感

測器，內含超音波測距離儀與 紅外線測距離

儀，此兩種感測器為機器人應用上十分常見的

兩款 感測器，常用來放在機器人偵測障礙物

的距離。如果需要擴充更 多感測器，KNRm 

有類比電壓量測通道，可量測感測器轉換出來 

的類比電壓，即可連接傾斜儀、陀螺儀等感測

器。 

 

圖九: KNRm 外觀圖    

 

表二: KNRm specification 

 



3. 機器人系統 

 

    圖十一為此教學中所開發之機器人結構，圖

十二為開發之機器人外觀圖，其軟體部分使用實

驗室虛擬儀表工作平台 LabVIEW(Laboratory 

Virtual Instrumentation Engineering Workbench)，

硬體則是使用KNRm機器人控制平台及Matrix金

屬套件製作機器人，並在機器人上搭載機械手臂

及攝影機，透過無線方式連結，其特色之功能為

使操控者透過PC遠端遙控探索型機器人之移動

及機械手臂，並透過攝影機畫面傳輸進而讓操控

者看見機器人所看見之視野，並可透過Leap 

motion運動控制器，偵測操控者手掌變動之訊號

進而以體感方式控制機械手臂。 

 

 

 

 
圖十一:機器人結構 

 

 

                          

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
                  (A) 

 

 
                 (B) 

 
                (C) 

圖十二:機器人外觀圖 

 
(A) 機器人操控人機介面 
(B) 機器人外型 
(C) Leap Motion機

 



4. 教學策略 
 

      而研究在教學規劃上，以產官學之互動合

作之願景，以專業人才培育為目標，創新技術為

依歸，將產業所需之實務核心技能，直接提供於

課堂上，讓學生能有效學習產業技能，立足社

會。此師範院校技職體系學生之產業機器人技能

導向教學能力提升模式之成功，將可導向其他專

業科目或其他技職院校，依其產業導向之實務需 

 

 

 

求，提升技職體系學生產業實務能力和開發有效

實務技術課程。技職體系學生在課程教學上應有

之思維如圖十二所示。  圖十三為專業人才培育

概念圖，先以產業技能導向技術課程發展與實務

教材建置與產業融入式之教學策略，使師範院校

技職體系學生於課程規劃、教學能力與產學經驗

提升，再由師範院校技職體系學生，培育職校專

業人才。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

          圖十二: 技職體系學生在課程教學上應有之思維-自動化量測技術為例 

 

 

圖十三: (ITECDTP)課程之專業人才培育概念圖 

       (產業) 

如:自動化量測產業 

   (學校) 

  技術發展 

  實務課程 

  產學結盟 

     (官方) 

 教育部與科技部 

政策配合 

產業資訊 

人才培育 

 

產業現況 研究方向 

問題解決 



在產業技術面的產學銜接上，以核心技術為

主，現有產業設備趨勢是為輔，配合其產業結

構，由上游、中游、下游面向，貫穿產業之實務

技能，並可配合學校實驗室和實驗工廠，進行產

學結盟，將更有效達成產學技術銜接之目的。如

機器人產業技術為例，圖十四為機器人產業之上

下游產業鏈。 

    有效達成研究目的，本研究採用文獻分析、

專家諮詢、德懷術及柯-史單一樣本考驗分析，

以建置一套機器人技術教育課程發展理論與實

務之教材架構。如下列方法進行：  

(一) 探討國內外相關文獻資料 

(二) 初擬訪談大綱進行專家諮詢 

(三) 以德懷術針對課程需求進行調查 

(四) 依據資料分析結果進行教學大綱與教材單

元設計 

(五) 教學評量相關理論與文獻 

     由分析結果可知，依照本課程性質、深淺

程度，進行編排教學順序。教材在單元主題、內

容綱要及節數分配上，已考量到其各單元之多寡

與困難度，可由表三所示，內容包括規劃各單元

內容與節數分配及配套教學策略之情形。訂定

上，根據專業人才培育概念圖與德懷數問卷之結

果，進行規劃，並邀請三位專家學者予以諮詢建

議教學策略方面之配合，主要建議包括兩場產業

專家演說，一次業界參訪與主要技術上設備導入

與技能規劃之排程，如下表三所示:

 

 

 

 

 

 

                    

圖十四: 機器人產業之上下游產業鏈 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                              

圖十五: 研究方法流程圖 

 

 

 

 

 

 

 

文獻收集分析: 

專家諮詢: 

 

德懷術問卷發展

及分析: 

 

擬定初步課程大

綱及內涵 

教材發展: 

教材初稿編製 

教材學習效 

益評估量表 

教材融合教學

策略之課程規

劃 

        上游 

 核心軟硬體與技術業 

如:美商國家儀器(NI) 

      中游 

機器人開發設備業 

     如:上銀 

      下游 

  產品製造產業 

     如:鴻海 



 

表三: 課程計畫書 

週次 

 

教材單元與進度 

 

產業經驗

的提升 

 

教材規劃與教學

能力的提升 

 

   

       備註 

一 
課程大綱介紹 

1-1.機器人之沿革 
   v 

  

二 
1-2.機器人產業現況與未來 

1-3.機器人技術現況 
   v 

  

三 
1-4.教育用機器人現況 

1-5.機器人結構與設計 
   v 

  

四 
2-1.技術課程發展取向 

專家演說 
   v      v  

產業界專家演說

(2hrs) 

主題:機器人技術相關 

五 
2-2.課程規劃 

2-3.課程發展 
 

     v  

六 
2-4.教學策略 

2-5.課程評量與學習成效 
 

     v  

七 業界參訪    v 

 業界參訪-(3hrs)地

點:機器人開發應用廠

商 

八 

2-1.LabVIEW 之程式撰寫 

2-2.各種迴圈架構之程式建置與測試 

2-3.陣列與資料叢集之程式建置與測

試 

 

     v 軟體設備導入 

九 

2-4.圖形與圖表之程式建置與測試 

2-5.字串與檔案輸出入之程式建置與

測試 

 

     v 軟體設備導入 

十 
2-6.通訊介面 I/0 之原理、特性與測試 

2-7.遠端控制網路之原理、特性與測試 
 

     v 軟體設備導入 

十一 

3-1.感測裝置於機器人設計之應用 

3-2.機器人設計之常用感測器 

3-3.控制裝置於機器人設計之應用 

3-4.機器人設計之常用控制裝置 

3-5.影像擷取裝置於機器人設計之應

用 

 

     v 硬體設備導入 

十二 
4-1. myRIO 介紹 

4-2. myRIO 與感測裝置的整合 
 

     v 硬體設備導入 

十三 4-3. myRIO 與受控裝置的整合       v 硬體設備導入 

十四 5-1.輪型機器人設計    v       實務導入 

十五 
5-2.機械手臂設計 

專家演說 
   v 

      實務導入 

產業界專家演說

(2hrs) 

主題:機器人技術相關 

十六 
5-3.Leap Motion 機械手臂設計 

5-4.自學式機械手臂設計 
   v v 

實務導入 

十七 5-5.探索機器人設計    v       實務導入 

十八 期末報告及評量   學習成效評估 



 

結論: 

    

在台灣機器人教育上，學生欲長期接受機器人訓

練課程，除少數資源豐富之學校開設社團活動

外，多數學生則以國內坊間機器人教室或教育推

廣中心為主。而國內坊間教育市場亦多鎖定國

中、小學生，以才藝教育方式呈現。對於有意學

習機器人科學或接受創意訓練之學生，受教機會

與學習資源仍嫌不足。然而機器人科學教育必須

長期投入，透過營隊活動無法累積學習成效，仍

須透過有計畫的課程訓練與競賽經驗的累積，方

能達到紮根的目的。本研究，從師範院校技職體

系切入，對於機器人教育之教學，提出從上而下

的機器人教育策略與課程，是以師範院校技職高

等教育端下手，提供以產業為基本，教育為導向

之機器人教育課程，讓此未來於技職教育之師資

培育端，能培育具備課程規劃能力，教育能力和

產業經驗之高職專任教師，也期望在未來，這些

職校專業教師，能再往下扎根，讓台灣機器人教

育，能有系統化和良性的發展。      
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