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題目：不喊累的好夥伴 - AI巡檢機器人

Initiator: 張書豪余宗賢

電力組



 廠務設備數量龐大且遍布整個廠區，僅靠傳統人力巡檢的管理模式，需要投入大量人
力，且無法完整涵蓋現今的工廠運作

來源:https://reurl.cc/XXaLYe 來源: https://reurl.cc/8lbqMg
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背景



 導入自動巡檢AGV，取代人工巡檢廠務系統及ESH事項(施工、漏水、異常…)，巡檢
異常結果立即回傳值班人員，進行緊急應變
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自動巡檢人員巡檢

工程巡檢感測器整合

每班巡檢

手動抄表

異常通報

異常描述

一日九巡

自動記錄

異常偵測

現場畫面

異常偵測能力提高

複合性異常偵測

大數據資料蒐集

監測異常惡化趨勢

施工程序檢查

人員管理

高風險監工

感測器整合
人員巡檢

PTZ攝影機

巡檢結果量化、標準化

掌控異常趨勢

自動巡檢

AI巡檢機器人

A.I. Data
Mining

AGV Various
Sensors

目的



• 自動規劃最佳路徑前往任務點
• 防碰撞Bumper

• 自動避障(Lidar)

• 自動充電

AGV

Lidar & SLAM 

• 即時定位與地圖構建(Simultaneous 

Localization and Mapping)

• 二維光學雷射繪製環境地圖特徵

• 廠區自動巡檢

• 回傳現場畫面

• 異常語音告警

 AGV採用Lidar-SLAM定位導航至任務點，自動巡檢拍攝並回傳現場畫面

AGV-SLAM

導航結合

Surveillance 

Camera

321

456
Innovation
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方法
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 利用既有氣體量測設備結合AGV，整合兩者的通訊模式，建立環境自動巡檢控制邏輯
 嗅覺應用考量五點因素：1.用於何種地區、2.該區環境狀況、3.量測儀器偵測時間、4.

量測儀器的耗電情況、5.與機器人的通訊架構

方法



 學習特徵：像素邊紋理局部整體物件
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1.提取貓的
像素特徵如
黑白、灰階
或顏色

2.提取貓的
身體輪廓特
徵如頭部、
軀幹、四肢

3.提取貓的
表面紋理特
徵如毛髮

4.提取貓的
局部器官特
徵如鼻子、
眼睛、嘴巴、
耳朵、腳掌

判斷結果
貓
狗
人

其他動物

機率
75%

18%

4%

3%

*機率
90%

8%

1%

1%

*辨識機率提升(圖片判斷為貓的結果
75%90%)

1.大量且品質好的影像資料
2.正常與異常的資料量必須相對等(損
壞的A字梯、傾倒的A字梯…)

3.調整深度學習模型提升辨識率

1.學習正常A字梯特徵 2.學習異常A字梯特徵

2 外型輪廓

1 顏色

3 金屬紋理

4 局部元件
•頂板
•張合關節
•支柱
•踏板
•硬質繫材
•加強片
•止滑底腳

傾倒 站立梯頂

高低差重心
不穩

非硬質繫材

A.I.影像

辨識技術

方法



實際辨識成果

場景二空調機房

1.異常倒地 2.未戴工安帽1.背梯作業 2.未戴工安帽

場景一 LB20水處理區

A點 B點 C點
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 創新建立AI平台可以容納各種AI模型辨識結果，不被任何一間廠商的技術限制
 導入兩種模型(Mask-RCNN、YOLO)，並將此模型運用在水處理區及空調機房，不同

場景(區域、樓層)皆可適用

開發成果及應用



 感測器應用結合時，巡檢效率遭遇的瓶頸，就是嗅覺感測器對周遭氣體進行採樣、量
測與分析的時間

不喊累的好夥伴 - AI巡檢機器人 Initiator: 張書豪余宗賢

開發成果及應用



 規劃巡檢系統架構並逐步發展成全方位防禦巡檢系統

 可利用聽、看、聞的技術發展出AI決策系統，提升工安事件應變速度，降低災害擴
大風險

AI決策架構
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系統架構

系統架構與規劃



Future

2007. 01

強化巡檢系統

創造室外型機器人

導入聽覺技術

感測器資訊關聯應用，異常狀況執行緊急應變模式。

改善機器人巡檢效率並兼顧耗電量與安全性。

研發室外型巡檢機器人，涵蓋全廠區，以新的視
覺辨識演算法，改良現有視覺感測技術。

聽覺抓漏技術探討，非重力流管路發生洩漏，分
析聲波會出現特徵頻率，結合視覺辨視讓巡檢查
漏能力更精確。

建立失效預測模式

發展設備失效預測模式，結合庫房管理系統，管
控備品水位。

開發緊急應變模式
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未來展望



Q&A


