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(1) 本研究計畫的主要目的就是建立一個商品化爬梯訓練模擬，提供勞工及

其他相關人員之體能、攀爬技巧、身體協調能力等各方面的訓練。

(2) 根據新型爬梯訓練模擬機之特性，規劃及測試相關臨床試驗，並統計受

測者之資料以顯示爬梯訓練模擬機之成效。

(1) 本訓練機可使用外部電源供給馬達驅動系統動作的主動模式外，結合綠

能概念由使用者之操作運動作為動力來源並兼具發電功能的被動模式。

(2) 本研究之爬梯體能訓練機藉由力學分析來驗證其結構之可靠度。

(3) 經過八週自主爬梯訓練後，最大攝氧量顯著下降，爬梯至耗竭時間顯著

上升。 
(4) 肌肉用力部分，因動力來源不同，而有些許不同，但關節角度方面，在

爬行爬梯機時，各關節的關節角度變化幾乎符合一般梯的爬行時的關節

角度。

(5) 本計畫開發之機種除可提供勞工爬梯訓練之用，亦可提供一般民眾體能

訓練之用
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