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摘 要

「視覺」，為人類行進最依靠的感知器官，可以幫助人類判斷前方路面狀況，例如是否有障礙物、移動物體接近、物體距

離遠近等等。視障者可能先天或後天即喪失人們所依賴的「視覺」，無法準確的判斷路面狀況，而導致行進安全的問題。

傳統視障者必須借助白手杖、導盲犬等輔具，而可以取得的資訊相當有限，並且後者訓練費用昂貴。因此本研究期望以電

腦視覺技術，模擬人類的判斷與反應等行為，幫助視障者減少行進間的障礙。 本研究將前方路面上的物體，分為移動與固

定障礙物兩大類，分別以不同的方式進行處理，偵測與判定出障礙物的特性，並且計算出障礙物位置與距離，提供視障者

迴避之行進路線，並且以語音的方式提供警示給視障者，藉以達到避障與輔助視障者安全的獨自行走等目標。 以模擬情境

的方式拍攝使用者前方的路面狀況模擬者以眼罩遮避雙眼行走，再以攝影機掛置腰間，拍攝模擬畫面共90段，再使用實驗

系統來對模擬影片做判斷。針對前方物體，可以判斷出92%的障礙物方位。
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