
5 

資料來源：明新科技大學休閒事業管理系、土木工程與環境資源管理系（所）副教授。 

資料編輯：本雜誌。 

資料校稿：明新科技大學休閒事業管理系、土木工程與環境資源管理系（所）副教授。 

現職：明新科技大學休閒事業管理系、土木工程與環境資源管理系 

（所）副教授。 

學歷：國立中央大學土木工程研究所材料工程組博士。 

經歷：明新科技大學土木工程與環境資源管理系（所）助理教授。 

研究領域：道路工程設計、檢測、分析與維護管理、生態工程、綠 

色建材、資訊科技於工程應用。 

道路鋪面檢測緣起 

道路工程與民眾生活息息相關，民眾對於

道路服務品質良窳的最直接感受就是每天行

經的道路是否平整及有無坑洞。一般道路鋪面

主要進行服務性（包含縱向平坦度即粗糙度

（roughness）、橫向平坦度即車轍（rutting）、

表面破損（distress）、結構性、安全性（即抗

滑性）等三大特性資料的檢測與分析，依據路

網層級鋪面管理（ network-level pavement 

management ） 及 專 案 層 級 鋪 面 管 理

（project-level pavement management）的不同

實務需求，鋪面檢測設備的研發產製有其獨特

性： 

 路網層級多為大範圍及長里程檢測，目的

係例行性快速掌握大範圍鋪面的概要狀

況，目前市場上成熟研發之整合性高速鋪

面檢測車（如 multi-purpose inertial road 

profiler）即屬此類。 

 專案層級係針對特定短距離或有限場域

範圍（如機場道面）、小型局部性的M&R

專案（如刨除加鋪、坑洞修補、管道回填

等）、有檢測時效限制（如養護齡期、開

放交通時間等）之專案進行詳細檢查及

QC/QA 檢驗，例如高低平坦儀（步行推

動）、三米直規（步行抽樣置放）、DipStick 

Profiler（步行轉動）、ARRB Walking 

Profiler（步行推動，速度需低於 800公里

/小時）、輕量型雷射慣性式平坦儀（似高

爾夫球車由人為低速駕駛）等即屬此類。 

以機器人協助道路鋪面檢測作業 

國外檢測設備普遍昂貴，關鍵技術

（know-how）倚賴他人，保固期後的處理經

費更為可觀。一般鋪面檢測作業皆需透過人力

操作（包含步行推動、駕駛車輛）儀器設備進

行施測，即便如價格昂貴之整合性高速鋪面檢

測車亦需由人員全程駕駛操作，作業內容重複

性高且枯燥，長途駕駛有其危險性，而人力步

行推動很快即會疲憊且受限人力僅能局部抽

樣無法全面檢測。此外，檢測路徑皆是在檢測

進行中由人員主觀或經驗即時決定必產生操

作誤差，部分檢測資料無法於檢測過程中進行

即時分析須待後處理方能完成，檢測過程中無

法透過智慧化控制即時掌握道路狀況改善檢

測成效，如縮短檢測時間、成本、提升檢測精

度等。 

機器人於鋪面檢測的使用範圍與限制 

 機器人於鋪面檢測之應用面：機器人導入

鋪面檢測的應用可訴求界於人工與高速

道路鋪面檢測再進化－智慧型機器人之應用 
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