
實現無人工地首都曲－培吊機器人
﹒康仕伸教授
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現•＝•立台，大學土木工程系副教擾。
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1. 史丹鵲太學土木與祖墳工程所毆計與祖工整合組博士。
2.固立台灣大學土木工程所﹒腦輔助工程組碩士。
3.固立成功大學土木工程系，士。

組II＝圖立台過文學土木工程系 助理教授。

研究積塌 E 自動化虛援工程.攪間誼、40（三度空間興時間）曹撞曹
理相關研究、人工智聲揖輯人在土木工程的庸周、工程軟個人攝介
面聞宣}.iig舍、人揖介面酸甜輿盟會。

本專欄報導台大土木工程系康仕

仲教授為實現無人工地所開發之塔吊

機器人。康教授目 前在機器人主題

中，主要研究舖面被測機器人、橋欒

檢測機器人、塔吊機器人與教育機器

人。研究團隊中，目前有一名學生進

行舖面檢測機器人研究、三名學生進

行橋梁檢測機器人研究、一名學生進

行塔吊機器人研究、四名學生進行教

育機器人研究，共九人﹔其中二名為

博士班學生、三名為碩士班學生、五

名為大學部學生。

無人工跑遍，－ti聞機輯人

吊車是工地裡面最重要的機具之

一，吊車一且停攏，工地許多作業都

無法進行。研發塔吊機器人的主要目

標為創造無人工地，康教授研究團隊

為實現這個目標，將吊車車手以及工

地中的機具都移出工地，想像土木工

程領域未來五十年內可能的發展。

如何有效率地執行吊裝作業並提

昇安全性，已經成為營建施工中最重

要的議題之一，由規直到吊裝路徑、選

定吊車型式、工地配置到吊車訓練，

皆已發展出許多理論架構及自動化的

輔助技術。然而，在改進傳統吊裝施

作形式、整合現今技術至實際揖作與

實體機具方面，尚有很大的 發展空

間。利用用現今的電腦輔助技術，吊

裝作業已不受限於以往的操作模式

了，未來考慮到工地人員的安全，施

工機具撮作者與現地人員都應移出工

地，在工地外進行工地內的施工。康

教授提出這樣「無人工地」的概念，

遠端操控機器人技術就變得非常重

要，除了透過控制領域技術以及加強

吊裝操作的穩定性達到此目的之外，

諸多在機器人領域應、定位技術也有

極大的應用潛力，例如：擴增實境技

術（Augmented Reality） ，將虛擬

的物件定位在實際影像中顯示，可用

輔助操作人員快速瞭解工地環境，進

而做出正確有效的判斷，若可再加入

虛擬環境輔助吊裝規直到技術，則更有
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