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理事長的話 
台灣機器人學會成立於 2007年 12月 18日，迄今已超過 12年。本學會在歷任理事長、理監事

以及所有會員的投入和付出下，台灣機器人學會已是具備相當規模之機器人學術組織。為了獎勵對

學會有重要貢獻、研究表現傑出會員，並鼓勵優秀年輕會員和研究生，本學會每年頒發會士、傑出

機器人工程獎、卓越服務貢獻獎、青年機器人工程獎、碩博士論文獎等各式重要獎項。我們也希望

所有會員以及您所指導之研究生能積極申請今年度本學會之年度獎項，讓所有會員能分享您在機器

人領域之卓越研究成果以及表現。 
ARIS/NCAR 為本學會重要之年度學術研討會，今年 ARIS/NCAR 已經邁入第八屆。 

ARIS 2020/NCAR 2020 由本學會和國立臺灣科技大學共同舉辦，同時與台灣智慧自動化與機器人協
會（TAIROA）合作，於 8月 19-21日 在南港展覽館舉行。此學術研討會與 TAIROA 所舉辦之台灣
智慧自動化與機器人展（TAIROS）並行舉行。除了提供本會議之國內外學者與國內外自動化與機器
人領域參展廠商更多互動機會外，也期許吸引更多國際學者投稿。在此，我們誠摯希望所有會員能多

多投稿，並幫忙 ARIS/NCAR 進行宣傳，邀請您國內外朋友投稿或註冊參加。 
iRobotics 為本學會之學術期刊，在歷屆理事長與論文編輯團隊、作者群的努力下，此一期刊已有

相當之規模。目前本會已經著手規劃期刊論文下載、投稿及審稿系統和網站，未來完成後將有助於 
iRobotics 所發表論文之曝光度以及引用數之成長；此外，作者投稿、論文審稿、編輯委員等作業也將
更為便利和有效率。敬請所有會員期待，一旦 iRobotics 期刊論文網站完成，將通知所有會員，到時
候請大家給我們改善之建議，並能多多支持投稿和宣傳。 

2019 年底，新型冠狀肺炎（COVID-19）全球疫情延燒，導致大型活動受到很大的衝擊與影響。
而機器人在此次防疫議題下受到高度之關注；因此我們鼓勵所有會員先進能將您的機器人研究應用於

此次防疫或採檢之作業上，降低醫護人員感染風險與負擔。 
    本期會訊特別感謝國立高雄科技大學電機工程系杜國洋教授以及國立臺灣大學生物機電工程學
系顏炳郎教授分享「由機器人運動技能挑戰談 FIRA 世紀盃機器人運動大賽」、「手持式骨科微創手術
機器人系統」之研究成果，內容相當精湛，請大家參閱。最後，感謝各位先進的熱忱支持與指導，並

祝福大家身體健康，事事如意! 
最新消息 

1. 台灣機器人學會徵求 2020年「傑出機器人工程獎」、「青年機器人工程獎」及「碩博士論文
獎」，懇請廣為宣傳，亦請推薦傑出會員及博碩士論文。

2. 今年度 ARIS/NCAR 暫不受到 COVID-19疫情影響，目前仍照規劃進度邀稿作業，我們鼓勵
各位會員能籌組 Special Session 或投稿，未來如果因疫情有任何調整，會在第一時間通知大
家。詳情請參閱 http://aris2020.ntust.edu.tw/。
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一、會務動態：第七屆第一次理監事聯席會議紀錄 

台灣機器人學會 
第七屆第一次理監事聯席會議紀錄 

一、開會時間：中華民國 109 年 01月 02日(四)16：00~17：00 

二、開會地點：台北科技大學電機系綜合科館 308會議室 

三、出席人員： 

 理事：王偉彥、宋開泰、李祖聖、林沛群、郭重顯、傅立成、黃國勝、楊谷洋、蔡清池、

蘇順豐 (應到：15位，實到：10位) 

 監事：李祖添、黃漢邦、顏家鈺 (應到：5 位，實到：3位)

四、缺席人員：無 

五、請假人員：理事  王文俊、林惠勇、胡竹生、翁慶昌、羅仁權

  監事  林其禹、鄭銘揚 

六、主席：第六屆理事長 蔡清池    紀錄：王欣薇 

七、主席致詞：(略) 

八、報告事項：(略) 

九、選舉事項： 

 選舉第七屆常務監事、常務理事及理事長：

 發票：王欣薇秘書、監票：黃漢邦監事、唱票：黃國勝理事、計票者：王欣薇秘書。

 選舉常務理事：由理事互選 5 席常務理事。

 常務理事當選人（依姓氏筆畫）：宋開泰、郭重顯、黃國勝、蔡清池、蘇順豐

 選舉理事長：由全體理事就常務理事中選舉 1 人為理事長

 理事長當選人：郭重顯

 選舉常務監事：由監事互選 1 席常務理事。

 常務監事當選人：李祖添

十、第七屆理事長致詞：(略) 
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十一、討論提案： 

提案 1 

 提案單位：秘書處

 案由：變更本會址處所(含聯絡電話)案，提請討論。

 說明：台北市大安區基隆路四段 43號電資館 EE-B10。

 決議：通過。

提案 2 

 提案單位：秘書處

 案由：新聘學會正副祕書長，提請討論。

 說明：擬聘任劉益宏教授擔任祕書長，劉孟昆教授擔任副祕書長。

 決議：通過。

十二、散會(17:00) 

第七屆第一次理監事會議Ⅰ 第七屆第一次理監事會議Ⅱ 
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二、機器人相關新知介紹 

由機器人運動技能挑戰談 FIRA世紀盃機器人運動大賽 
杜國洋 教授 高雄科技大學 電機工程系 智慧自動化系統碩士班 

    世界盃機器人競賽推動將近 30 年，明確的目
標是挑戰人類的運動技能，例如：RoboCup 預計在
2050 年能組一機器人足球隊挑戰 FIFA 的冠軍隊

伍；FIRA 世界盃機器人運動大賽是推動挑戰人類

的運動技能。機器人挑戰人類運動技能若能成功勝

出，將是機器人發展的里程碑，協助人類做更多工

作將是可以期待的。在 FIRA RoboWorld Cup 中的
HuroCup(全能人形機器人運動競技)，已進行準備
挑戰人類的運動技能。HuroCup 競賽推動至今將近
20年，人形機器人已有優秀的成績，並在規則列入
世界紀錄，包括 Sprint (來回快跑) [1]、Marathon(馬拉松) [2]、Weight Lifting(舉重) [3]等等，台灣團隊
的機器人都曾經大破世界紀錄，例如：成功大學的 aiRobot、淡江大學的TKU以及台灣科技大學NTUST 
HuroEvolution 等等，都曾經創造世界紀錄。成績要進，代表人形機器人技術發展再突破。 

    2018 FIRA RoboWorld Cup 中的 HuroCup 舉辦全世界首次人形機器人挑戰人類的射箭技能，由高
科大的人形機器人挑戰中港高中與大德國小的射箭隊，如上圖。高科大的人形機器人除了挑戰人類射

箭技能外，還要參加其他八項賽事：來回快跑 (Sprint)、舉重(Weight Lifting)、不平地面行走(Lift & 
Carry)、避障(Obstacle Run)、足球罰踢(Penalty Kick)、跳遠(Long Jump)、斯巴達勇士賽(Spartan Race)
與馬拉松(Marathon)，因此不允許只是修改手臂馬達，只針對手臂提升拉力。人形機器人射箭競賽選
擇 12 磅的弓，經分析，機器人雙手需要有 4.7公斤的拉力，才能拉動玄，完成射箭的動作。但以目前
機器人手臂所使用馬達的扭力是不夠的，因此我們設計一序列特殊的運動規劃動作，以便有足夠的扭

力射箭，詳情請參閱 [4] (預計在今年出版)。設計特殊運動規劃動作的主要概念是，射箭拉玄前的準
備動作是有上而下，以借助重力加速度減輕馬達負擔，並且使雙臂同動，以提升扭力。雖然高科大的

人形機器人團隊最後只獲得亞軍，但這對於我們是很好的機器人研發經驗，更重要的是，這是機器人

挑戰人類運動技能的開始，期待未來此類活動能夠繼續推動舉辦，並敬邀全國機器人的先進與專家學

者投入，共創機器人挑戰人類運動技能的里程碑。 

[1] Jacky Baltes, Meng-Chen Lau, Karla Anhel Camarillo Gomez and Kuo-Yang Tu, HuroCup Sprint rule,
https://docs.google.com/document/d/1kzxZ4RmEa3PCHcBy6m6-
ZVowqGwvkFNgTQ8emGHcTk0/edit?usp=sharing

[2] Jacky Baltes, Karla Anhel Camarillo Gomez, Meng-Cheng Lau and Kuo-Yang Tu, HuroCup Marathon rule,
https://docs.google.com/document/d/1mC2gLOjVYGabGnAS96kaOjltj17cigHKygP_nKmUC_M/edit?usp=shar
ing

[3] Jacky Baltes, Karla Anhel Camarillo Gomez, Meng-Cheng Lau and Kuo-Yang Tu, HuroCup Weight lifting rule,
https://docs.google.com/document/d/1YgsunoOlx9Bg6bNirxuCqHSWQbIZEIlA9KlDZkQy1RA/edit?usp=shari
ng.

[4] Kuo-Yang Tu, Hong-Yu Lin, You-Ru Li, Che-Ping Hung, and Jacky Baltes, “First Human-Robot Archery
Competition – A New Humanoid Robot Challenge,” Accepted to be Published in The knowledge Review
Engineering on 2020.
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二、機器人相關新知介紹 

手持式骨科微創手術機器人系統 
顏炳郎 副教授 台灣大學 生物機電工程學系 

    本研究開發手持式手術機器人系統，作為

輔助醫師進行微創手術重要平台，並以手持式

機器人之階層式多感測器融合主僕控制模組

為主要開發標的，當中包含內嵌控制韌體與手

術導航軟體，手術導航軟體可進行術前規劃模

擬與術中機器人導航，內嵌控制韌體則進行機

器人之路徑規劃，軌跡規劃與運動控制，達成

導引定位循跡與手顫補償等功能。 

(1) 醫師手顫抑制。

(2) 人機協同特色。

(3) 體積小與方便使用。

針對手持機器人控制的技術挑戰有: 操作者手部晃動直接影響了前端手術工具的定位精度，機器

人控制器必須快速即時克服人手不自主顫抖，並補償操作者的定位誤差。控制器實現上也具有多項挑

戰：(1) 短距與來回的補償，使導螺桿操作在靜與動摩擦轉換區間，因為骨科手術機器人鑽骨頭需要

足夠力量，機構剛性要求較高，手持機器人機構設計上因而使用很多高剛的機械元件，且透過預壓避

免間隙，這些因素造成摩擦力變得很明顯，這些都造成精密控制上的挑戰。(2)前端手術工具空間方位

定位，同時受到機器人底層伺服控制與人手意志的操控，若無協調機制將造成彼此各自控制行為的互

相干擾。(3)機器人控制上的作用力，會以反作用力回傳到手把基座，造成操作者必須承受此反作用力，

也影響了手術工具前端回傳的力量資訊，大大減低了醫師的手感經驗。 

    因此透過手持機器人機構的運動學建模，各個關節與線性致動器摩擦力的鑑別，推導出摩擦力補

償機制，並且以 resolved-motion rate control 架構，配合光學追蹤器量測手術工具的空間位置進行補償，

使手持機器人有效消除操作者手顫影響。並且分享控制架構設了人機導航介面，讓機器人與操作者可

以彼此合作分享控制行為，兩者透過分享控制的合作模式達到定位性能的最佳化，比目前傳統導航介

面以手術工具空間資訊的定位方式都還要優異。另外也同時大幅度減低了致動器在進行控制補償所產

生的反作用力，解決了因為機器人的控制影響到手術時反饋到操作者手感的問題。整體而言，本計畫

所開發的階層式主僕控制器大大提升手持機器人的使用者經驗，以智慧型工具成為醫師在進行微創手

術的好幫手。產業應用面: 此手持式機器人手術系統可應用於骨科微創手術，如骨科之椎弓釘融合，

髓內釘固定，關節置換與韌帶重建等以微創方式之手術。 

圖一、手持機器人透過階層式主僕控制器，有效

降低手顫影響，反作用力干擾，達到最佳人與機

器人協同控制的性能 。 
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三、研討會相關資訊：ARIS 2020 http://aris2020.ntust.edu.tw/ 
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三、研討會相關資訊：NCAR 2020
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