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1. 摘要 

    本研究首先探討人體中的內分泌系統

循環方式以及賀爾蒙在人體內所擔任的角

色，我們將會探討這些激素如何在人體中

發揮其適合的功能，找出其關聯性，旨在

從內分泌系統中獲得靈感，用以模擬在機

器人控制系統中，創造一個能夠在人類生

存環境中互動之機器人。讓機器人的系統

架構中藉由激素的累積和分配做出適當的

處理到系統中的流程控制中樞，透過一連

串的解析和優化來刺激機器人的移動輪子

使做出可適性之反應。 

 

 

2. 簡介 

    開發新的人工內分泌系統模型中我們

使用流體力學來解釋人工內分泌系統中對

於激素的刺激和所相對應的反應與可能發

生的影響，這在過去的文獻與經驗中是不

曾看過的一種全新方法。將會使用 MATLAB

底下的SIM HYDUALIC來開發本項人工內分

泌系統，我們將針對各種不同的機器人反

映來定義出我們機器人的人工賀爾蒙激素，

進而探討出可能的影響與實驗所需的數

據。 

    人工內分泌系統(AES)的概念源自於

人體的內分泌系統、免疫系統和神經系統，

在人體傳輸訊息與互相溝通的橋樑上，內

分泌系統扮演一個很重要的角色在體內各

個部位互相控制、合作以維持適當的體內

平衡(homeostasis)，

如

果使用了人工內分泌系統在機器人內部，

可使機器人在環境不穩定的情況下運作得

更順利，人工內分泌系統的概念是從生物

系統中所獲取的靈感，善於使用人工內分

泌系統將可以解決很多科學與工程學的問

題。AES可以對於環境中的刺激作出適當

的回應，進而分泌出賀爾蒙，腺體在分泌

的過程中也會紀錄在此系統中的賀爾蒙濃

度。每一種現體都能分泌出一重各自獨有

的賀爾蒙，每一種都將對應一些特有的功

能。 
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荷爾蒙細胞允許作用 

 

3. 專題進行方式 

本專題之進行方式，一個人一組進行

模擬與設計、每周固定與老師共同討論進



頁 3 / 5 

 

度以及內容，原本合作對象是一位學長，

他的工作是進行藍芽連接，但是她無法完

成所以最終是以模擬方式呈現。主要困難

就是在於如何讓機器人的行為模式更像人

類以及與學長的磨合。解決的方法我查閱

一些生物的書，試圖設計與生物賀爾蒙相

近的 AES，運用軟體及數學運算揣摩我們

想要的輸出結果。 

一開始我們以現成的油壓系統當作是

設計賀爾蒙的一環，然而在此我們不需要

探討油壓系統的設計，就如同我們知道有

很多賀爾蒙，只要了解怎麼調節他就好不

用過於著墨再賀爾蒙的組成。透過改變輸

入得到不同的輸出結果達到製造想要的賀

爾蒙，最後接上感應端和輸出端。 

 

 

    當我們的感應器跟輸出馬達有限的情

況下，所能夠產生的反應會相當的少，於

是 processor的設計成了輔助賀爾蒙的重

要一環， 

 

如此一來在輸出端的呈現種類就可以輕易

增加許多行為模式。 

    Processor 的設計除了是增加多樣化

輸出外，也可以用來調整輸入值達到我們

想要的狀態， 

 

 

以 input processor 來說，主要是用 gain和

幾個函式組成，中間加入比較器夾擠做判

斷，當介於某兩數值之間時，會有相對應

的輸出值產生。 

 

 

以 output processor 來說，跟 input processor

一樣。 
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    一開始的設計架構如下圖所示，我們

設計想要的輸入訊號經由 AES(油壓模

型) ，然後在輸出前處理成機器表現的訊

號。 

 

這麼做並不是最理想的架構，賀爾蒙本身

不是一個完全的反應物，它具有半催化的

效果，而且賀爾蒙的產生是極具複雜的系

統，直接做運算在獨立繁複的模型，在生

物學中等同於突變，我們沒辦法掌握，所

以我們維持每一個部分模型，改變的是全

體大架構，如下圖 

 

，輸入訊號與AES系統一起作用產生結果，

而不是輸入經由 AES產生輸出，這樣比較

接近人的生理模式，另外個結構才能衍生

出讓一切能平衡的正負回饋機制。 

 

上圖是最終設計的模型架構，透過

processor 及 AES 交互作用，可將輸出種類

多樣化。 

 

4. 主要成果與評估 

 

模擬成果如上，讓機器人產生力量提

升、血壓的上升下降、胃腸蠕動變慢等能

力，主要是當人類遇到緊急狀況時，身體

就會進入這些異常狀態報護自己，若是機

器人的部分模式跟人一樣，就可以使它擁
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有緊急危機處理的能力。 

 

血糖升降、脂肪分解、各項頻率改變，

可以用來驅動馬達的旋轉速率，讓喇叭發

出不同音色，確保身心是否進入危險區

域。 

因為時間上的問題，所以沒有做機器

人實際上的測試，部分波行是否能修得更

平滑也是可以改善的問題之一，設計的焦

點就在於把人的生理行為模式套用在機器

人上，AES 系統就是人的賀爾蒙，意思就

是我們在複製人的生理作用放在機器人上

應用。 

 

5. 結語與展望 

對於沒有用到實際測試覺得有點可惜，

還有一個最重要的點就是回饋機制的設計

沒有完成，回饋機制絕對是讓動作行為平

衡或更細膩的重要設計，除了時間上不夠

完成，還有考量到模擬的時間軸，如何在

短時間產生回饋而不影響模擬的失真確實

是遇到的困難，若是能解決此問題，機器

人行為會更接近生物，但是也有可能會衍

生一些問題，懼怕機器人擁有這項能力後

會早成失控。 

 

6. 銘謝 

本來我是學習晶片設計，在許老師回

中研院工作後，轉到 hooman 老師的自動

控制實驗室，中間每一個老師都該感謝，

從許老師上學期的指導，黃老師寒假的調

教，到開學時間緊迫 hooman 老師還願意

收我，其實很溫暖，每個老師教學方式都

很不一樣，不必去討論哪個老師兇不兇，

到哪裡都可以學到不一樣的觀點。 

 

7. 參考文獻 

[1] Application of pneumatic and 

hydraulics。 

 


