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摘要 
 

 

 

近年來機器人技術趨近成熟，應用於保全方面的機器人，功能也愈來愈齊

全，加上網路的技術和微處理器的快速進步，促使遠端操控的性能大幅提高，所

以我們可藉由網路來操控機器人執行安全巡邏任務。由於機器人上的攝影機和感

測裝置所接收到的資訊可能會因網路的影響而造成時間延遲的問題，使得無法即

時近端所接收到資訊；另一方面則是遠端攝影機系統無法充分呈現機器人本身與

環境的相對位置；因此本論文提供一套虛擬場景的介面來模擬這些情況，讓使用

者能由不同的視角來觀測環境和機器人本身之狀態。並且能夠輔助環境中的固定

式攝影機，彌補固定式攝影機所拍不到的死角。 


