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資料來源：國立臺灣大學土木工程系康仕仲教授。 

資料編輯：本雜誌。 

資料校稿：國立臺灣大學土木工程系康仕仲教授。 

現職：國立臺灣大學土木工程系  副教授。 

學歷：1.史丹佛大學土木與環境工程所設計與施工整合組博士。 

2.國立台灣大學土木工程所電腦輔助工程組碩士。

3.國立成功大學土木工程系學士。

經歷：國立臺灣大學土木工程系  助理教授。 

研究領域：自動化虛擬工程環境開發、4D（三度空間與時間）營建

管理相關研究、人工智慧機器人在土木工程的應用、工程軟體人機介

面設計及整合。 

本專欄報導台大土木工程系康仕仲教授

所開發的可攜式橋梁檢測機器人，該機器人

目前尚在實驗階段。康教授目前在機器人主

題中，主要研究舖面檢測機器人、橋梁檢測

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、二名為碩士班學生、五

名為大學部學生。 

橋樑檢測挑戰 

橋梁檢測車為大型橋梁檢測設備，康教

授研究團隊主要研究方向為發展輕便的橋梁

檢測方式，以提升橋梁檢測的效率及普及

性。目前的橋梁檢測主要是以大型橋梁檢測

車為主（如圖 1所示），檢測車使用機器支架

將橋梁檢測人員或感測器載送至橋梁底部，

由於檢測人員或感測器的重量會造成彎矩，

為抵抗彎矩支架亦須很堅固，故檢測設備的

自重較重、架設較不容易。康教授希望發展

以「纜索」為基礎的橋梁檢測系統，由於纜

索具有承重能力高且自重較輕的特性，因此

可以大幅降低橋梁檢測系統的重量，研究目

標是發展一套單人就可施作的橋梁檢測系統

（如圖 2所示），此系統具有可攜帶、架設容

易、檢測快速等優點，目前已完成初步詴驗，

康教授團隊目前正努力提升橋梁影像品質，

希望將來能有機會實際應用該系統檢測橋梁

狀態。 

圖 1  大型橋梁檢測車 

圖 2  纜索式橋梁檢測系統 
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