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	依據機器人產品目的與特性，選用或研發適當的感測元件；將感測器擷取之訊號轉成可用資料後，運用高效能法則（演算法）的架構，使機器人具有環境感知能力，以協助空間定位、避障規劃、路徑規劃、人機互動等設計。
	P1.1.1依據任務（專案）目標與所需功能，收集包括產業發展、材料特性、各國安規等相關資訊，並完成相關規格書。
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	K1 電子學
	K2 最新感測元件及材料資訊
	K3 感測器原理
	K4 電路設計
	K5 訊號處理
	K6 量度儀表知識
	K7 各國安規標準
	K8 機器人概論
	S1 成本分析
	S2 資料收集及分析
	S3 電路設計
	P1.2.1能夠針對專案目標，考量技術、時程、成本等影響條件，進行任務可行性分析說明，並完成書面報告
	P1.2.2針對自有核心技術之限制及研發能量進行客觀分析，提出系統功能及專案管理相關分析及建議報告。
	P1.2.3評估所需採用零組件之性能、規格及價格因素，建議可行方案。
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	K9 基本電學
	K10 最新感測元件及材料資訊
	K11 感測器原理
	K12 介面電路設計
	K13 電路設計
	K14 訊號與系統
	K15 量度儀表知識
	K16 各國安規標準
	K17 機器視覺
	S4 電路設計
	S5 資料收集及分析
	S6 專利與標準檢索分析
	S7 成本分析
	P2.1.1充分瞭解產品的應用情境及功能需求，並熟悉產品規劃之控制系統與電路介面。
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	K18 電子學
	K19 電路學
	K20 電磁學
	S8 介面電路設計
	S9 專利與標準檢索分析
	P2.2.1依據專案目標，考量感測元件的採購成本及取得難易程度，選擇適當的感測元件。
	4
	K21 最新感測元件及材料資訊
	K22 感測器原理
	K23 光學原理
	S10 成本分析
	P2.3.1將選用之感測元件，依據專案目標進行性能驗證及功能調整。
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	K24 電子學
	K25 電路學
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	S19 量度儀表操作
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	K34 電子學
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	K36 數位訊號處理
	K37 軟體知識
	S20 程式設計
	S21 類比數位轉換
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	K38 估測理論
	K39 機率與統計
	S22 量度儀表操作
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	K40 光源與影像感測原理
	K41 .影像處理
	S23 .影像處理系統軟體設計/操作能力
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	K42 工程數學
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	K45 人工智慧
	K46 機器視覺
	S24 系統分析
	S25 程式設計
	4
	K47 軟體知識
	K48 感測器融合
	K49 機率與統計
	S26 系統分析
	S27 程式設計
	4
	K50 軟體知識
	K51 感測器融合
	K52 機率與統計
	S28 系統分析
	S29 程式設計
	4
	K54 各國安規標準
	S30 量度儀表操作
	S31 校準測試
	S32 空間配置
	S33 類比數位轉換
	4
	K55 基本電學
	K56 最新產品及材料資訊
	K57 感測器原理
	K58 介面設計
	K59 訊號處理
	S34 量度儀表操作
	S35 校準測試
	S36 空間配置
	S37 類比數位轉換
	S38 空間中定位精度的量測與校正
	S39 誤差分析
	4
	K60 基本電學
	K61 最新產品及材料資訊
	K62 感測器原理
	K63 介面設計
	K64 訊號處理
	K65 各國安規標準
	S40 可靠度分析
	S41 性能評估

