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成功大學研發成果推廣表 

 

技術名稱 多足型爬梯機構 

技術摘要 

本研究提出一組創新的足型爬梯機構之最佳比例，相較於現有爬梯

機器多以滾輪型、履帶型或多足獨立控制型機器進行爬梯，有爬梯緩慢、

質心起伏大等問題，本研究之足型爬梯機構以 Jansen 機構為原型，該機

構僅需單一動力輸入源即可驅動機構運行，跨距大且質心穩定幾乎無晃

動，為穩定快速且節能之足型機構。 

但 Jansen 機構僅能行走於平地，該軌跡無法進行爬梯，故本研究之

足型爬梯機構以模仿人類爬梯之步態軌跡為目標，利用 Freeman chain 

code 取得人類爬梯步態軌跡之關鍵點，並建立機構軌跡點自動對應人類

爬梯步態軌跡關鍵點之目標函數，使之逼近人類爬梯步態軌跡，並創新最

佳化演算法，適用於多變數但不能同時改變所有變數之最佳化問題，並利

用此方法，獲得爬梯 Jansen 機構之黃金比例，並根據此爬梯機構，設計

一台多足型仿生爬梯機器人，利用多體運動學模擬分析機器人模型，並加

工實作實體模型進行實驗，最終將最佳化結果、模擬結果、實驗結果進行

比較驗證，三者驗證結果符合。 

本研究之足型爬梯機構具備跨越階梯之能力，可拓展於偵查、救災與

軍事方面之應用，將來更可將此具備爬梯功能之機構應用於行動輔具的

設計，讓行動不便者與年長者可利用此創新之爬梯輔具，完成上下樓梯的

行動。本研究之成果將可對行動不便者提供極大的助益，對目前高齡化的

國家社會影響層面極大，深具研發意義與市場經濟價值。 

現有技術描述、

現有技術問題及

其缺陷描述 

1.機器人：目前市面上並無具備爬梯功能的機器人。 

2.行動輔具：一些醫療器材公司有代理爬梯機，但目前市售爬梯機均為履

帶型或是輪型機構的設計，爬梯速度緩慢且操作複雜，價格昂貴。 
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本技術發明目

的、所欲解決之

問題、能提昇的

功效 

現有之爬梯機構均為輪型或是履帶型設計, 本設計所發展之足型爬

梯機構具備固定的爬梯軌跡, 可快速且平穩的完成上下樓梯的動作。本設

計以現有的 Jansen 機構（僅能行走於平地）為基礎，重新設計了桿件長

度與配置方式，成為新型的爬梯機構。 

適用產業類別 

1. 爬梯機器人之設計。 

2. 爬梯輔具之設計。 
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