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機器人新聞精選週報 

國家智慧機器人研究中心 NCAIR｜企劃推廣組｜第 17 期 

01 Agility Robotics 完成企業合併並於 Nasdaq 正式掛牌 

2026/11/05 ｜ 新聞摘要 

美國人形機器人公司 Agility Robotics 完成與特殊目的收購公司（SPAC）Churchill Capital Corp XI 的企業合併，

並以 AGLT 股票代號在 Nasdaq 正式掛牌交易。公司公布，此次合併及相關融資在扣除交易費用前共籌得約 4.65 

億美元，包括 SPAC 信託帳戶約 1.64 億美元、由鴻海領投的約 2.01 億美元私募股權融資，以及先前已取得的 1 

億美元股權資金，將用於擴大 Digit 人形機器人的商業部署、製造與服務能力。Digit 已在 9 個客戶場域運作，

主要商業應用涵蓋物流與製造業；公司先前公布的累計運作時數亦已超過 6.5 萬小時，新一代 Digit 5 已取得逾 

3 億美元的多年期承諾訂單；位於俄勒岡州的 RoboFab 工廠設計年產能最高 1 萬台，作為後續擴大生產的基礎。 

關鍵重點｜AGLT、4.65 億美元籌資、鴻海領投私募、Digit 5 承諾訂單、RoboFab 設計產能。 

新聞連結｜  Agility Robotics PL Agility Robotics BC Agility Robotics SHP Nasdaq The Robot Report MoneyDJ 

 

02 韓國啟用人形機器人 AI 資料工廠 蒐集真實操作訓練資料 

2026/11/03 ｜ 新聞摘要 

韓國科學技術資訊通信部宣布，韓國機械研究院（KIMM）與韓國電子通信研究院（ETRI）合作建置的 AI 人形

機器人資料工廠正式啟用，設施位於大田，約 1,000 平方公尺，目前運作 12 台人形機器人，蒐集手臂、腿部及

全身動作等訓練資料。資料工廠透過人工遠端操作及人體動作模仿，引導機器人執行冰箱取物、衣物整理、沙

發清潔及汽車內部按鍵與撥桿操作等日常與工業任務，記錄機器人動作及作業過程，用於 AI 模型訓練。訓練完

成的模型將進一步應用於實體機器人測試，並將測試結果回饋後續訓練，持續改善任務執行能力。開幕活動同

時展示韓國自研人形機器人 KAIROS 的精細物件操作與全身動作模仿技術，KIMM 規劃逐步擴充機器人與資料

蒐集任務，並於 2027 年底起向產學研機構開放設施，支援本土人形機器人研發。 

關鍵重點｜機器人資料工廠、KIMM／ETRI、遠端操作、人體動作模仿、實機訓練資料、AI 模型回饋訓練、KAIROS。 

新聞連結｜  korea.kr Aju Press Seoul Economic Daily ETNews 

 

03 日本東北大學以人工肌肉重現膝跳反射 實現雙足機器人步行 

2026/11/04 ｜ 新聞摘要 

日本東北大學研究團隊開發不依賴電子感測器與電路的人工肌肉反射模組，將感測、運算與致動功能整合於機

械結構。模組由兩條並列的氣動人工肌肉組成，一條負責產生動作，另一條模仿人體肌梭，感測肌肉伸長程度；

當伸長超過設定門檻，即可透過機械結構自動觸發收縮，並能藉由調整感測側人工肌肉的氣壓，改變反射觸發

門檻及啟閉狀態。研究團隊將模組安裝於肌肉骨骼機器人，成功重現膝跳反射；進一步在雙足機器人的每條腿

https://www.agilityrobotics.com/content/agility-becomes-first-u-s-publicly-listed-pure-play-humanoid-robotics-company-begins-trading-today-on-nasdaq-as-aglt
https://www.agilityrobotics.com/content/agility-robotics-and-churchill-capital-corp-xi-complete-business-combination
https://www.agilityrobotics.com/content/churchill-capital-corp-xi-shareholders-approve-business-combination-with-agility-robotics
https://www.nasdaqtrader.com/TraderNews.aspx?id=ECA2026-791
https://www.therobotreport.com/agility-robotics-shareholders-approve-25b-humanoid-spac/
https://bokfund.moneydj.com/w/wp/wp05A.djhtm?a=%7B8BC3B745-3F99-4950-8DB4-38969F8963E1%7D&c=2
https://www.korea.kr/news/policyNewsView.do?newsId=148974922
https://www.ajupress.com/view/20261103143728182
https://en.sedaily.com/technology/2026/11/03/korea-opens-first-data-factory-to-train-humanoid-robots
https://www.etnews.com/20261103000377
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配置四個反射模組，結合足底感測器，依步態階段切換反射控制，使機器人在跑步機上完成雙足步行。研究顯

示，部分感測與運動控制功能可直接由機械結構實現；研究團隊認為，此設計有助於簡化電子控制系統，並降

低運算及耗電需求。 

關鍵重點｜機械式反射模組、氣動人工肌肉、肌梭仿生感測、反射觸發門檻、膝跳反射、足底感測控制、雙足步行。 

新聞連結｜  Tohoku University 研究論文 Tech Xplore 

 

04 日本 AIRoA 公開雙臂操作 AI 模型 以手持示範資料實現跨機型操作 

2026/11/06 ｜ 新聞摘要 

日本 AI 機器人協會（AIRoA）公開 AIRoA-0（A-0）機器人基礎模型的權重與相關程式碼。該模型以既有視覺語

言動作模型（VLA）π0.5 為基礎，導入開源手持夾爪 YUBI 蒐集的 16,151 小時人類雙手操作示範資料進行訓練，

不必透過實體機器人遠端操作蒐集示範資料。系統透過安裝於雙臂末端的攝影機取得操作影像，並產生夾爪動

作，可執行零件分類、毛巾摺疊及掃地機器人零件更換等多步驟雙臂任務。模型以夾爪的位置與姿態作為共通

動作輸出，再由各機器人的控制系統轉換為實際動作，研究團隊已在四種不同機器人平台完成物件分類、筆袋

拉鍊操作及物件堆疊等實機展示。依研究團隊公布的十項實機任務評估結果，包含部分完成得分的平均任務評

分達 78%，高於四種比較模型中的最高 27%。 

關鍵重點｜AIRoA-0 機器人基礎模型、VLA、YUBI 手持夾爪、16,151 小時示範資料、雙臂操作、跨機型實機測試、模型權

重與程式碼公開。 

新聞連結｜  AIRoA arXiv AIRoA-0 Hugging Face GitHub 

 

05 智原發表機器人即時通訊晶片設計技術 完成工業抗干擾測試 

2026/11/03 ｜ 新聞摘要 

台灣晶片設計服務商智原科技發表支援 EtherCAT 工業即時通訊技術的乙太網路實體層矽智財（Ethernet PHY 

IP），可整合至客製化晶片（ASIC），應用於人形機器人、工業自動化及多軸馬達同步控制。這項技術負責乙

太網路訊號收發，協助機器人控制系統快速交換資訊；依智原公布規格，EtherCAT 傳輸時間低於 100 微秒，搭

配分散式時鐘（Distributed Clocks）可達低於 0.1 微秒的同步精度。為提高工業環境中的通訊穩定性，該 IP 結

合數位訊號處理（DSP）與類比電路設計，並依 ETG.7000 及 IEC 61000-4 規範完成裝置相容性、網路互通性及

電磁相容性相關測試，涵蓋靜電放電、射頻干擾與突波等項目。智原另以電磁閥產生高頻電氣干擾，進行超過

一小時的電氣快速瞬變脈衝群（EFT/Burst）抗擾度測試，確認硬體保護機制及通訊完整性。 

關鍵重點｜EtherCAT、Ethernet PHY IP、ETG.7000、分散式時鐘、即時通訊、電磁相容性、ASIC。 

新聞連結｜  智原科技 CH 智原科技 EN 科技新報 MoneyDJ Robotics Business News 工商時報 

 

 

 

https://www.tohoku.ac.jp/en/press/electronics_free_artificial_reflex_reproduces_knee_jerk_and_enables_bipedal_walking.html
https://advanced.onlinelibrary.wiley.com/doi/10.1002/aisy.70590
https://techxplore.com/news/2026-11-electronics-free-artificial-reflex-knee.html
https://prtimes.jp/main/html/rd/p/000000020.000158322.html
https://arxiv.org/abs/2611.03815
https://a-0.airoa.io/
https://huggingface.co/airoa-org/AIRoA-0
https://github.com/airoa-org/AIRoA-0
https://www.faraday-tech.com/html/News/pressRelease/CHI_01_0460.jsp
https://www.faraday-tech.com/html/News/pressRelease/ENG_01_0460.jsp
https://technews.tw/2026/11/04/faraday-ethercat-compliant-ethernet-phy-ip/
https://m.moneydj.com/f1a.aspx?a=be831f6e-9e94-4855-bace-3ba64b033b35&c=MB06
https://www.roboticsbusinessnews.com/news/10/3850/faraday-technology-enhances-ethercat-ethernet-phy-ip-for-industrial-ai-and-humanoid-robotics.html
https://www.ctee.com.tw/news/20261104700778-430201


ROBOTICS WEEKLY  ｜  機器人新聞週報 

NCAIR  ｜ Planning & Promotion Division  ｜ 3 

N
a
ti

o
n

a
l 
C

e
n

te
r
 f

o
r
 A

I
 R

o
b

o
ti

c
s
 

06 雷虎海鯊 600 無人艇於安平港實船演示 完成自主航行與避障 

2026/11/02 ｜ 新聞摘要 

台灣雷虎科技於「2026 台灣海洋科技暨無人載具展」在台南安平港舉行的港邊實船演示中，操作海鯊號 600

（SeaShark 600）無人艇，完成 8 字航行、高速迴轉、自主航行及自主偵測避障等展示項目。此次演示採用雷

虎自行研發的船舶控制系統；公司表示，同一船體也可依任務需求搭載美國 AI 自主系統，兩種控制架構均曾完

成實際驗證。SeaShark 600 採用長約 6 公尺的輕量化鋁合金船體與模組化設計，依雷虎公布規格，載重 300 至

600 公斤、最高船速 50 節、航程 600 公里。雷虎另自行開發地面控制站、訓練及海圖軟體，並可整合軍用無線

通訊、衛星通訊與多艇協同網路，應用方向包括海域巡防、監視偵察及海上安全任務。 

關鍵重點｜SeaShark 600、無人艇、自主航行、偵測避障、雙控制架構、港邊實船演示。 

新聞連結｜  中央通訊社 海洋委員會 經濟日報 青年日報 MATURE Taiwan 

 

07 Tutor Intelligence 募資 7,500 萬美元 擴大機器人訓練與商業部署 

2026/11/02 ｜ 新聞摘要 

美國機器人新創 Tutor Intelligence 宣布完成 7,500 萬美元 B 輪募資，由 Andreessen Horowitz（a16z）領投，

累計募資達 1.17 億美元，資金將用於機器人基礎模型訓練，以及 Sonny、Cassie 機器人的製造與商業部署。

Sonny 為雙臂操作機器人，主要執行倉儲單件揀選；Cassie 則為單臂移動操作機器人，負責整箱揀選與棧板堆

疊等物流任務，兩款機器人共用同一套 AI 模型。Tutor 將機器人部署於物流及製造場域，透過遠端操作人員協

助執行任務，並蒐集實際操作資料持續訓練 AI 模型；公司先前也已建置配置 100 台實體機器人的 Data Factory，

用於機器人控制策略評估。商業模式採按機器人作業時數或揀貨件數計費，由 Tutor 負責部署、維護及軟體更

新。Tutor 表示，機器人作業場域數量較一年前增加至近四倍，過去一年接受部署的客戶中，近三分之一為再次

追加機器人的既有客戶。 

關鍵重點｜7,500 萬美元 B 輪募資、Sonny、Cassie、遠端操作、機器人基礎模型、100 台機器人資料工廠、按量計費。 

新聞連結｜  Tutor Intelligence The Robot Report A3 a16z The Next Web Robotics & Automation News 

Tutor Intelligence  

 

08 ETH Zurich 結合地圖與視覺 AI 導航 輪足機器人完成 1.37 公里戶外測試 

2026/11/03 ｜ 新聞摘要 

瑞士蘇黎世聯邦理工學院（ETH Zurich）研究團隊開發 WayTrace 機器人戶外導航系統，結合網路地圖、VLM、

影像路徑預測與強化學習控制，讓機器人依照地圖提供的步行路線，自行辨識路口、行人穿越道及行進方向。

系統由 VLM 分析地圖指示、衛星地圖及攝影機影像，產生「向左穿越道路」等單一步驟導航指令，再透過以約 

119 萬筆街景資料訓練的路徑預測模型，在攝影機畫面中標示行進路線，交由強化學習控制策略追蹤路線並避

開障礙物。研究團隊使用輪足式機器人在瑞士蘇黎世完成四條實際戶外路線測試，涵蓋市區街道、行人穿越道、

階梯、施工區域及校園步道，最長路線約 1.37 公里，其中三條路線無須修改導航指令，最長路線則由操作人員

兩次調整指令後完成。依研究團隊公布的模擬測試結果，相較部分以衛星定位目標點引導的導航方法，

https://www.cna.com.tw/news/afe/202611020239.aspx
https://www.oac.gov.tw/ch%20/home.jsp?dataserno=202611020001&id=661&mcustomize=news_view.jsp&parentpath=0%2C660
https://udn.com/news/story/7252/9852763?from=udn-referralnews_ch2artbottom
https://www.ydn.com.tw/tw/News/ugC_News_Detail.aspx?ID=649286
https://www.maturetaiwan.com/demo
https://www.businesswire.com/news/home/20261102314852/en/
https://www.therobotreport.com/tutor-intelligence-raises-series-b-to-scale-model-training-robot-deployments/
https://www.automate.org/ai/industry-insights/tutor-intelligence-on-the-compatibility-of-physical-ai-and-roi/anc
https://a16z.com/announcement/investing-in-tutor-intelligence/
https://thenextweb.com/news/tutor-intelligence-75m-series-b-a16z-robot-workers
https://roboticsandautomationnews.com/2026/11/03/tutor-intelligence-raises-75-million-to-scale-robot-workforce/106645/
https://tutorintelligence.com/blog
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WayTrace 在定位誤差下偏離人行道或行人穿越道的情形約減少十倍。 

關鍵重點｜WayTrace、地圖轉語言指令、VLM、影像路徑預測、強化學習、輪足式機器人、戶外導航。 

新聞連結｜  arXiv  WayTrace Roboterwelt Dustin Turner 

 

09 KNAPP 在美國成立機器人與 AI 研發據點 聚焦智慧物流技術 

2026/11/02 ｜ 新聞摘要 

奧地利物流自動化企業 KNAPP 宣布成立機器人與 AI 研發子公司 KNAPPRobotics.ai，並在美國波士頓近郊的 

Somerville 設置研發據點，與奧地利 Graz 既有研發中心共同推動智慧物流技術開發。新公司將統籌集團的機器

人產品管理、研發及導入工作，美國據點則聚焦 Physical AI、電腦視覺及機器人軟體技術，應用方向包括倉儲

單件揀選、料箱取物及庫存盤點。KNAPP 現有的 AI 平台 KNAPP Brain 整合影像辨識、抓取位置計算、運動規

劃及持續學習等功能，支援機器人辨識物品、判斷抓取位置及規劃機械手臂動作。 

關鍵重點｜KNAPPRobotics.ai、美國研發據點、Physical AI、電腦視覺、智慧物流、KNAPP Brain、研發布局。 

新聞連結｜  KNAPP DC Velocity Packaging Revolution Wiley Industry News 

 

10 Boston Dynamics 推出第二代 Stretch 卸貨機器人 強化抓取與維修 

2026/11/03 ｜ 新聞摘要 

美國 Boston Dynamics 發表 Stretch Gen 2 物流卸貨機器人，根據第一代在客戶場域累積超過 10 萬小時的運作

紀錄，以及數千萬箱貨物的處理經驗，針對設備故障與維修問題重新設計硬體架構。新機採用耐振動連接器，

升級真空吸附夾具的閥件與感測系統，並透過可連續旋轉、不受機械止擋限制的關節設計，減少機械應力；內

部線材減少約 81%，以降低間歇性電氣故障及線材磨損風險。緊急停止按鈕改採下移及內凹設計，搭配耐撞外

殼材料，降低貨箱掉落造成的意外停機與設備損壞。機身採模組化維修設計，搭配標準化固定件及機載診斷工

具，依公司公布資料，整組轉向驅動模組的更換時間由約一天縮短至一小時。第二代 Stretch 同時導入新的機載

運算平台，支援透過軟體更新改善貨箱辨識、運動規劃、抓取策略及環境建模能力，並可單次抓取多箱貨物；

依公司公布規格，每小時最高可卸載 1,000 箱，實際處理速度取決於箱重及堆放條件。 

關鍵重點｜Stretch Gen 2、10 萬小時營運資料、耐振動連接器、連續旋轉關節、81% 線材減量、模組化維修、每小時最

高 1,000 箱卸貨。 

新聞連結｜  Boston Dynamics Interesting Engineering Rocking Robots The Herald Business 

 

11 ISO 發布移動機器人跨品牌通訊標準 支援不同廠商機隊協作 

2026/10/14 ｜ 新聞摘要 

國際標準化組織（ISO）發布 ISO 21423:2026 工業移動機器人通訊與互通性標準，為不同廠商的自主移動機器

人（AMR）、自動導引車（AGV）及機隊管理系統訂定共通通訊要求，支援多品牌設備在同一工業場域協同作

業。標準由 ISO/TC 299 技術委員會制定，規範機器人與管理系統之間的資訊交換及動作請求，包括位置、速度、

https://arxiv.org/abs/2611.05129
https://way-trace.github.io/
https://www.roboterwelt.de/magazin/videos/eth-zuerich-waytrace-navigation
https://www.dustinturner.ai/newsletter/2026-11-04
https://www.knapp.com/en/newsroom/press/knapp-establishes-robotics-and-ai-innovation-hub-in-boston/
https://www.dcvelocity.com/material-handling/order-fulfillment-packing/robotic-picking-and-loading/knapp-opens-u-s-robotics-and-ai-innovation-hub
https://packagingrevolution.net/knapp-ai-robotics-boston-edeka-automation
https://wileyindustrynews.com/en/news/knapp-establishes-robotics-and-ai-development-center-in-boston
https://bostondynamics.com/news/boston-dynamics-launches-next-generation-stretch-robot/
https://interestingengineering.com/ai-robotics/boston-dynamics-stretch-gen-2-robot
https://www.rockingrobots.com/105564-2/
https://mbiz.heraldcorp.com/article/10924833
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行進方向、運作狀態、任務及可用性等資訊，使不同廠商的機器人能依共同規範交換作業資料。標準亦涵蓋與

ERP 系統、電梯、自動門及警報設備的通訊，適用於製造、倉儲及物流等工業場域，提供多品牌機器人與廠內

設備整合的共同通訊規範。 

關鍵重點｜ISO 21423:2026、跨品牌互通性、AMR／AGV、機隊管理、作業資訊交換、ERP、廠內設備整合。 

新聞連結｜  ISO A3 The Robot Report Design News Rocking Robots 

 

12 ETH Zurich 研發柔性無人機 結合強化學習實現碰撞後恢復飛行 

2026/11/03 ｜ 新聞摘要 

瑞士蘇黎世聯邦理工學院（ETH Zurich）介紹其研發的 FlexiQuad 柔性四旋翼無人機，採用沒有傳統中央機身的

環狀機架，將旋翼、電池及控制模組配置於外框。機架在碰撞時可向側面彎曲吸收衝擊，垂直方向則維持支撐

旋翼推力所需的剛性。依研究團隊公布結果，FlexiQuad 最高飛行速度約每小時 80 公里，曾在約每小時 25 公

里的撞擊測試後繼續飛行，並可壓縮機架，穿過寬度僅為原機身 70% 的狹窄通道。為改善碰撞後的機身振動與

姿態不穩問題，團隊另開發 REFLEX 飛行恢復控制系統，利用 47 次實際碰撞後記錄的機體狀態，在模擬環境中

以強化學習訓練控制策略。REFLEX 可在碰撞後暫時接管飛行控制，利用機載動作感測資料穩定機體，再恢復一

般飛行控制。依研究團隊公布的實機測試結果，在平均約每小時 18 公里的撞牆條件下，REFLEX 於 22 次測試中

成功恢復飛行 19 次，原有 PX4 飛控系統則在 14 次測試中成功 1 次；實驗另使用外部動作捕捉系統提供位置與

速度資訊，協助恢復正常飛行控制。 

關鍵重點｜FlexiQuad、柔性環狀機架、碰撞吸震、機架壓縮通行、REFLEX、強化學習、碰撞後飛行恢復。 

新聞連結｜  ETH Zurich Forschung und Wissen DRONELIFE 

 

13 NVIDIA 公開四款 Cosmos 3 Nano 模擬模型 支援機器人操作與互動模擬 

2026/11/05 ｜新聞摘要 

NVIDIA 公開四組以 Cosmos 3 Nano 世界模型為基礎、經後訓練的模型權重與開發範例，支援機器人操作、自

動駕駛及互動式環境模擬。其中，Cosmos3-Nano-Sim-Bimanual 可根據初始影像與雙臂動作指令，逐步生成機

器人執行動作後的視覺畫面，支援由控制策略或人員操作搖桿進行互動式模擬；Cosmos3-Nano-Sim-Transfer 

則利用物理模擬器提供的深度、影像分割、邊緣等資訊，搭配文字提示生成彩色影片，由模擬器負責物理狀態

運算，AI 模型負責生成視覺畫面。另外兩組模型聚焦自動駕駛，Transfer-Auto 可生成不同天候及照明條件下的

多視角影像與 LiDAR 資料，用於建立模擬訓練資料；Sim-Auto 則可依行車控制指令，持續生成同步的攝影機與

光達觀測資料，支援互動式駕駛模擬。NVIDIA 同時提供 Cosmos Framework 開發工具及後訓練流程，供研究人

員依自身機器人平台、感測器配置及任務資料調整模型。 

關鍵重點｜Cosmos 3 Nano、世界模型、Sim-Bimanual、雙臂操作模擬、Sim-Transfer、多視角感測資料、開放權重。 

新聞連結｜  NVIDIA／Hugging Face NVIDIA Developer NVIDIA Cosmos Lab Hugging Face NVIDIA GitHub 

 

https://www.iso.org/standard/86749.html
https://www.automate.org/robotics/news/new-iso-interoperability-standard-helps-mobile-robots-from-different-vendors-work-together
https://www.therobotreport.com/new-iso-interoperability-standard-covers-collaboration-among-mobile-robots-from-multiple-vendors/
https://www.designnews.com/automation/new-iso-standard-enables-interoperability-for-mobile-robots
https://www.rockingrobots.com/new-iso-standard-sets-communication-requirements-for-mobile-robots-from-different-manufacturers/
https://ethz.ch/en/news-and-events/eth-news/news/2026/11/new-flexible-drone-can-withstand-collisions.html
https://www.forschung-und-wissen.de/nachrichten/technik/drohne-prallt-mit-25-kmh-gegen-hindernisse-und-fliegt-weiter-133715475
https://dronelife.com/2026/11/03/eth-zurich-develops-flexible-drone-that-can-survive-collisions
https://huggingface.co/blog/nvidia/cosmos-interactive-world-simulation
https://developer.nvidia.com/blog/build-world-models-for-interactive-simulation-with-nvidia-cosmos/
https://research.nvidia.com/labs/cosmos-lab/cosmos-simulation/
https://huggingface.co/nvidia/Cosmos3-Nano-Sim-Bimanual
https://github.com/NVIDIA/cosmos
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14 意法半導體推出 STM32G5 新款微控制器 強化機器人多軸馬達控制 

2026/11/03 ｜ 新聞摘要 

意法半導體（STMicroelectronics）發表 STM32G5 混合訊號微控制器（MCU）系列，採用最高 280 MHz 的 Arm 

Cortex-M33 核心。依公司公布的測試結果，運算效能約為前代 STM32G4 的兩倍，可應用於人形機器人多軸馬

達、靈巧手及工業設備的即時控制。新系列整合馬達控制計時器、位置編碼器介面及類比數位轉換器（analog-

to-digital converter, ADC），協助控制系統讀取馬達位置與感測訊號，並調整馬達驅動時序；部分型號另具備 

12 通道高解析度計時器，時間解析度達 111 皮秒（ps），可用於精細調整數位電源的切換訊號。晶片亦整合可

程式化邏輯陣列（Programmable logic array, PLAy），讓開發人員直接在晶片內實現部分客製化硬體控制功能，

減少外部電路需求，並支援安全啟動及安全韌體更新等資安功能。意法半導體同步提供馬達控制開發板、軟體

開發套件及數位電源開發工具，並表示 STM32G5 單核心產品已進入量產。 

關鍵重點｜STM32G5、Arm Cortex-M33、多軸馬達控制、位置編碼器介面、高解析度計時器、PLAy、馬達控制開發套

件。 

新聞連結｜  STMicroelectronics ST Blog IN Electronics & Design 新通訊 EETaiwan 

 

15 英國 Earth Rover CLAWS 光脈衝除草機器人進入初期商業銷售 

2026/10/26 ｜ 新聞摘要 

英國農業機器人公司 Earth Rover 的 CLAWS（Concentrated Light Autonomous Weeding and Scouting）除草機

器人進入初期商業銷售，依公司執行長受訪資料，已售出首批 10 台試產設備，另有 15 台製造中。CLAWS 配備 

8 組攝影機，透過 AI 辨識作物與雜草，再以短暫集中的光脈衝照射雜草生長點，利用熱能清除雜草，無須施用

除草劑或翻動土壤。機器人採電池與太陽能輔助供電，並可同步蒐集作物位置、數量及生長狀態等資訊。根據

英國農業機械媒體 Profi 對苗木業者 J & A Growers 的實地採訪，Earth Rover 已將作物辨識技術擴展至苗木種植

場域，開發適用於行間及株間除草的演算法，涵蓋 12 類作物；機器人並透過 RTK 定位執行田間路徑作業，持

續改良輪轂馬達、除草模組及電力系統，以適應不同農地條件。 

關鍵重點｜CLAWS、光脈衝除草、AI 作物辨識、株間除草、RTK 導航、農場實地測試、初期商業銷售。 

新聞連結｜  Profi AgFunderNews Future Farming Earth Rover 

 

16  Disney 展示 FieldAI 停車引導機器人 探索園區自主導航應用 

2026/11/03 ｜ 新聞摘要 

Disney 在 2026 年 Accelerator Demo Day 展示與美國機器人 AI 公司 FieldAI 合作開發的停車引導應用，透過

《汽車總動員》造型機器人示範引導車輛進入停車位置，機器人以車頂方向指示及手臂燈棒提供停車訊號。雙

方透過 Disney Experiences Technology 及 Walt Disney Imagineering 研發團隊，探索通用機器人智慧技術在複

雜地形、多變天候及動態環境中的停車場自主作業。FieldAI 的既有技術結合環境感知、風險評估及自主導航，

依公司技術資料，可在不依賴預建地圖、GPS 或固定路線的條件下執行任務；Demo Day 現場另展示搭載 

FieldAI 感測與 AI 系統的 Boston Dynamics 四足機器人。Disney 也正研究將相關情境感知與導航技術應用於未

https://newsroom.st.com/media-center/press-item.html/stmicroelectronics-reveals-advanced-microcontrollers-for-real-time-power-control-in-ai-datacenters-and-robotics-p4797.html
https://blog.st.com/stm32g5/
https://www.inelectronics.co.uk/st-introduces-stm32g5-mixed-signal-microcontrollers/
https://www.2cm.com.tw/2835/
https://www.eettaiwan.com/express/st20261105/
https://www.profi.co.uk/test-centre/earth-rover-in-action-with-j-a-growers-tech-development-team-work/
https://agfundernews.com/%F0%9F%8E%A5-earth-rover-bets-on-pulsed-light-to-tackle-weeds-without-chemicals
https://www.futurefarming.com/tech-in-focus/field-robots/earth-rover-sells-first-10-light-weeding-robots/
https://www.earthrover.farm/claws
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來的主題樂園角色機器人，支援與遊客共處環境中的移動及互動。 

關鍵重點｜Disney Accelerator、FieldAI、停車引導機器人、環境感知、自主導航、風險評估、角色機器人。 

新聞連結｜  CNET／Yahoo Autonomous Future Laughing Place YouTube（Demo Day） 

 

17 Renault 攜手 John Cockerill 發表 Forefront 軍民兩用無人概念車 

2026/11/03 ｜  新聞摘要 

法國 Renault Group 與比利時 John Cockerill 共同發表 Forefront 軍民兩用無人概念車，結合汽車製造與國防技

術，開發可在危險或人員難以進入的環境執行任務的無人車。車輛採用四輪驅動、四輪轉向及雙電動馬達設計，

可透過遠端操作行駛，目標續航里程約 400 公里、最高載重 1 公噸，並可依任務需求搭載不同設備。Renault 負

責車輛底盤、動力系統與模組化設計，運用既有汽車零組件及製造技術，降低後續量產的成本與開發難度；

John Cockerill 則負責遠端操作、自主行駛技術及任務設備整合，並持續開發讓車輛在複雜地形自主移動的能力。

Forefront 規劃應用於軍事後勤、偵察、人員撤離，以及民間救災和危險環境作業。開發過程已參考法國軍方的

需求意見，後續將進行演訓與場域測試，以評估並改善車輛設計。 

關鍵重點｜Forefront Concept、四輪驅動、四輪轉向、雙電動馬達、模組化車體、遠端操作、自主控制。 

新聞連結｜  Renault Group PR Renault Group Boursorama Automotive News European Security & Defence 

 

18 Hyundai 攜三家企業展示 MobED 整合成果 涵蓋雙臂操作與越障技術 

2026/11/04 ｜  新聞摘要 

韓國 Hyundai Motor Group 在 ROBOTWORLD 2026 展示與 Gaon Robotics、WeGo Robotics 及 ROAS 三家機器

人企業合作開發的 MobED 移動平台應用成果，涵蓋配送、巡邏、雙臂操作及複雜地形移動。MobED 採用偏心

輪設計的 Drive-and-Lift（DnL）模組，透過四輪獨立驅動與車身姿態控制，使機器人能在不平整地面調整高度

及維持車體水平。Gaon Robotics 將巡邏、配送、資源回收及半人形模組整合至 MobED，展示從使用者提出需

求到機器人移動及執行服務的操作流程；WeGo Robotics 則結合雙臂機器人，示範移動過程中的物件抓取與操

作，並介紹雙臂獨立、協同控制及 ROS 整合架構。ROAS 透過巡邏機器人展示 MobED 的原地 360 度旋轉、車

身左右及上下姿態調整，以及跨越 20 公分階差的移動能力。Hyundai 藉由共用移動底盤與不同功能模組的整合

方式，擴展 MobED 在生活服務及工業作業中的應用。 

關鍵重點｜MobED、偏心輪 DnL 模組、四輪獨立驅動、車身姿態控制、雙臂移動操作、ROS 整合控制、模組化應用。 

新聞連結｜  Seoul Economic Daily The Herald Business 

 

 

 

 

https://tech.yahoo.com/ai/meta-ai/articles/disneyland-training-class-ai-robot-201345334.html
https://autonomousfuture.co/insights/theme-park-robots-disney-physical-intelligence-fieldai/
https://www.laughingplace.com/disney-business/disney-accelerator-2026-demo-day
https://www.youtube.com/watch?v=cxYW8NDUcoQ
https://media.renaultgroup.com/renault-group-and-john-cockerill-unveil-forefront-concept-an-innovative-approach-in-the-field-of-unmanned-ground-vehicles-for-the-most-demanding-missions/?lang=eng
https://www.renaultgroup.com/en/magazine/our-group-news/renault-group-and-john-cockerill-reveal-forefront-concept-pioneering-a-new-approach-to-ground-drone-technology/
https://www.boursorama.com/bourse/actualites/renault-confirme-un-projet-de-drone-terrestre-avec-john-cockerill-83dae37a4e39c23a8cbeedb1b9738e79
https://www.autonews.com/renault/ane-renault-defense-concept-1104/
https://euro-sd.com/2026/11/news/land/54533/john-cockerill-renault-group-forefront-concept/
https://en.sedaily.com/finance/2026/11/04/hyundai-motor-group-opens-mobed-robot-platform-to-korean
https://biz.heraldcorp.com/article/10925634
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19 Diden 展示 Spider 磁吸式四足機器人 可攀爬船體鋼壁 

2026/11/04 ｜ 新聞摘要 

韓國 Diden Robotics 於 ROBOTWORLD 2026 展示 Spider 磁吸式四足機器人，現場利用鋼製結構模擬船艙環境，

示範跨越船體加強構件、攀爬垂直鋼壁及穿過船艙開孔。Spider 的四隻腳採用電控永磁鐵（Electro-Permanent 

Magnet，EPM），透過短暫通電切換磁力吸附與釋放，吸附後不需持續供電，並結合四足步行控制與環境感測

技術，在船體鋼構上移動。依公司公布規格，機器人最高可搭載 30 公斤設備，包括焊接機械手臂或檢測設備，

應用於船體焊接與巡檢。Diden 也透過模擬環境及強化學習訓練步行控制策略，再應用於實體機器人。公司表

示，已與韓國三大造船企業進行概念驗證，並推動焊接應用測試，也已與歐洲造船廠簽訂採購合約；執行長另

於展會受訪時表示，Spider 已向韓國大型造船企業完成首批交付。 

關鍵重點｜Diden Spider、EPM、鋼壁攀爬、船艙開孔通行、30 公斤載重、強化學習步行控制、造船廠焊接試驗。 

新聞連結｜  Diden Robotics KIDD Seoul Economic Daily Diden Robotics 

 

https://www.didenrobotics.com/en/resources-all/nvidia-gtc-2026-spider-30
https://kidd.co.kr/news/248044
https://en.sedaily.com/technology/2026/11/04/korean-robots-leap-1-meter-ready-for-field-duty
https://kr.linkedin.com/posts/diden-robotics_didenrobotics-physicalai-robotworld2026-activity-7523671515020656640-a9gz

