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摘要 
台灣已進入高齡化社會，年長者大多行動不便且為外籍看護在照護，因語言不同，導致

溝通困擾，所以研究智慧輪椅，從機構設計中設計三段式椅背調整、餐桌的開合；能使用手

機 app 控制輪椅的移動；在智能照護上依年長者需求在手機上設計了撥打電話、緊急 Line 救

助、啟動家電等功能；更獨創能與外籍看護溝通功能，設計了翻譯機，使受照護者能輕鬆地

與外籍看護溝通。並從表情辨識上得知，臉部表情辨識的辨識率為 0.6~0.7 之間；加入比 1-3

的手勢後，其辨識率提高 0.8~0.9 之間，最後年長者加入自己喜愛的動作差異大的手勢後，其

辨識率均為 1(100%) 。與年長者討論適合的表情後，本研究的智慧輪椅能透過表情辨識開啟

與閉合餐桌時會說出外籍看護的語言並且能拿餐具與餐點或是收拾餐桌。 

 
圖 1 智慧輪椅研究架構 

 

壹、前言 
一、研究動機 

在照顧與關懷年長者的每一天的生活中，觀察到年長者在生活上與行動力和反應力逐漸

降低，再者照顧者大都為外籍看護，因此行動的便捷與外籍看護有效的溝通與居家的安全與

便利性為觀察到的問題。 

舉例來說，我的阿公有請外籍看護，常常看到阿公和外籍看護雞同鴨講，也因此也一直

更換外籍看護，讓照護一直無法連貫，也常聽阿公一直在抱怨外籍看護不知道他要什麼，一
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件簡單的想喝水或是吃飯等等生活瑣事都要溝通很久；再者，我們觀察到許多年長者及行動

不方便者在生活中遇到許多困難，即使有輪椅代步，在生活中有許多動作做起來很吃力，例

如：開關燈、開關電視等，皆需要他人的協助。我們還思考到倘若年長者有突發狀況需要緊

急救助時，可以如何通報呢？我們有了以上的想法後，結合生活科技課程中學到機構設計與

資訊課所學的 ardublockly 及 appinventor 來程式撰寫，希望可以設計出讓行動不便的年長者

可以和外籍看護溝通且有智能家電的輪椅，讓輪椅不僅止於移動的功能，還能結合智能家電

與外籍看護溝通的功能。我們希望能藉由表情辨識功能來讓使用者能夠在輪椅上執行各項生

活所需，不需倚靠旁人的幫助也能讓居家環境更為方便且溝通上也更為順暢，於是我們研發

了多功能表情辨識的智慧輪椅，透過智慧輪椅的設計能做到滴水不漏地照顧行動不便的人，

讓輪椅代步者的生活更有品質，也讓同住家人能夠安心工作。 

二、研究目的 

為了實現智慧輪椅的製作，我們列出以下研究目的及問題： 

(一)智慧輪椅機構設計之探究 

1.輪椅底盤的設計與控制在移動上有什麼差異? 

2.輪椅的椅背設計與控制在椅背傾斜動作的設計有什麼差異? 

3.輪椅的餐桌開合設計與控制在角度的設計有什麼差異? 

(二)探討智慧輪椅移動控制的方法 

1.讓輪椅移動的方法有哪些? 

2.讓輪椅移動的硬體接線與程式撰寫的方法為何? 

(三)探討智能照護的設計與實作 

1.探討使用 RFID 感測器達成智能照護的功能為何? 

2.探討使用不同字型數字辨識的辨識度的影響為何? 

3.探討使用機器學習數字辨識達成智能照護的功能為何? 

4.探討使用機器學習表情辨識達成智能照護的功能 

(四)探討與外籍看護溝通的設計與實作 

1.探討年長者的一天有哪些需求? 

2.探討使用手機 app 與機器學習表情辨識等整合應用的方法為何? 

 
三、文獻回顧 

(一)在全國科展或臺灣國際科展中使用視覺辨識、表情辨識或輪椅的研究彙整如下： 

表 3  全國科展或臺灣國際科展中使用視覺辨識、表情辨識或輪椅的研究彙整表 
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作者 研究題目 研究內容 

熊宗恬

(2019) 

情緒特工隊:

表情知覺中異

族效應的神經

機制之探討 

受試者兩種族群、正反兩種方向和七種情緒的刺激材料，高

加索人較會辨認情緒，也有較強的同理心；本國人對兩種族

皆產生面部倒置效應、高加索人僅對本國人產生；高加索人

判斷正臉情緒時會有異族效應，本國人判斷時則正反皆無。 
蔡奕章 

(2021) 
AI 影像辨識

輔助視力量測

系統 

利用 Yolov3 建立可辨識手勢的 AI 模型，並結合視力量測

規則，研發出無人協助即可達成即時量測視力的人工智慧系

統。 

劉銘三、 

吳佳格、 

李國隆

(2017) 

一線生機-智

慧安全輪椅 

將行車紀錄器及後視倒車影像加入在輪椅上，其次，對於頸

部或轉身行動不方便的人，可以利用後視倒車影像瞭解輪椅

後方情形。將按鈕開關結合 Arduino 與藍芽功能，在發生

意外時，可以將求救訊息及位置圖資傳送到指定的聯絡人手

機或醫療院所及在輪椅上方上太陽能板，供電給本作品電路

裝置。 
張景亮 、

宋嵐緒、

傅久玲、

鄭博元

(2022) 

樂齡勇腳椅 建構一部樂齡勇腳椅，透過健腿檢測、輔助起身及久坐提 
醒等三個主要功能，配合麥克納姆輪設計多向式椅盤，讓年

長者能於狹小空間便捷行動，建構可以讓年長者生活自主行

動及監測健康透過雲端搭配 Line 通知提醒周邊的親人或照

護者。 
基於以上所找到的視覺辨識與輪椅的相關研究如上，倘若以＂視覺辨識＂加上＂輪椅＂

的關鍵字，更是找不到任何的科展題目有做此方面的探究，故本研究以表情辨識的技術來製

作一台獨一無二的智慧輪椅。 

接著在全球專利檢索系統查詢到有申請專利之＂電動輪椅＂為關鍵字搜尋到的全球數量

高達 9599 件，因此又將關鍵字限縮查詢＂照護＂找不到任何的資料，於是又改成”外籍看

護”，全部共有 17 筆資料乃是照護系統，在＂電動輪椅＂中找尋與輪椅相關的內容如下： 

表 4  全球專利檢索系中電動輪椅的彙整表 

申請人 專利名稱 作品說明書摘要 

國立臺灣大學醫學院附設

醫院 (中華民國) 
輪椅裝置 

一種輪椅裝置，包括一輪椅本體、至少兩

輪子、兩踏板單元及兩收合單元。 

富長興股份有限公司(中華

民國) 
爬梯車防傾裝置 

一種爬梯車防傾裝置，安裝於爬梯車後

端，其具有：一踩踏板、一作動組件、及

一支架板；對該踩踏板施力連動該連接塊

帶動該延伸部旋轉，使該支架板下端旋擺

伸出爬 梯車外撐抵著地面，提供穩固支撐

爬梯車。 

伍必翔 (中華民國) 
具有前導輪結構

的輔助移動載具 

本發明為一種具有前導輪結構的輔助移動

載具。本發明的使用者能夠自行操作行動

載具爬上駁坎。 

南開科技大學 (中華民國) 移位電動輪椅 

本發明主要目的是在座椅總成上設置一第

一背墊模組與一第二背墊模組，利用第一

背墊模組與第二背墊模組不同方向，讓電
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動輪椅乘坐方向有所不同，進而達到使用

無障礙的優點。 

大陸商上海多扶智能科技

有限公司 (中國大陸) 
看護機器人 

一種看護機器人，其係包含有：一車架組

件、一背墊組件、一水平橫移模組、一固

定結構、 擋件結構、一移動模組、一驅

動模組及一控制器。增進使用者排便的方

便性，具有無需他人協助，達到使用者自

理之效用。  

國立虎尾科技大學 (中華

民國) 

具有辨色循跡移

動之輪椅裝置 

一種具機械手臂的福祉載具，一底盤機構、

一座墊機構、一光達系統、一服務型機械手

臂、 控制系統所構成，讓使用者在運用時達

到安全、便利之設備。  

(二)小結：觀察與歸納作品說明書後，觀察目前已申請專利的輪椅其功能歸納如下： 

1.在輸入方面：有使用眼動輸入、按鍵控制、語音輸入等。 

2.在輪椅的功能方面： 

(1)在輪椅的移動控制方面：避障、爬梯、輪椅的周邊擴充功能。 

(2)在輪椅的座椅調整方面：椅背的調整與背墊等 

(3)在輪椅的居家控制方面：手臂、看護機器人、室內定位系統等。 

(4)在輪椅的溝通功能方面：醫療人員的對話。 

在眾多的作品一一觀看其作品說明書後，均無一台能與外籍看護溝通的智慧輪椅，因此本研

究乃是想自製一台具有表情辨識且能與外籍看護溝通的智慧輪椅。 

貳、研究設備及器材 
重要設備之用途說明如下： 

表 5 研究設備及器材 

名稱 Arduino 板與擴展板 藍芽模組 webduino fIy 板 RFID 

設備   

 
 

 

用途 輪椅驅動智能居家 連接手機 app 控制 RFID 卡 智能居家指令卡 

名稱 Pixetto 視覺感測器 視覺感測器程式 Appinventor arduinoblockly 

設備 

 

  
 

 

用途 人工智慧影像辨識 控制伺服馬達 撰寫手機程式 撰寫輪椅的程式 
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參、研究過程或方法 
一、研究架構圖 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

圖 2 智慧輪椅研究架構圖 

 

發掘問題 

訂定主題：智慧輪椅之研究 

高齡者抱怨與外籍看護溝通不良 

問題與需求聚焦 訪談高齡者與外籍看護的需求 

設計與實作 

解決策略 文獻回顧 專利查詢 未曾有人

做過此題

目與申請

專利 

一、智慧輪椅機構設計之探究 發展兩代底盤設計 

二、探討智慧輪椅移動控制的方法 兩種移動控制設計 實驗 

2-1 
實驗 

2-2 

四、探討與外籍看護溝通設計與實作 發展二種實作設計 實驗 

4-1 
實驗 

4-2 

三、探討智能照護的設計與實作 發展四種實作設計 實驗 

3-1 
實驗 

3-2 

實驗 

3-3 

實驗 

3-4 

實驗 

1-1 

實驗 

1-2 

實驗 

1-3 
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二、智慧輪椅機構設計之探究 

智慧輪椅的機構設計乃是拆開三部份，一部份是輪椅的底盤設計與控制，主要功能在於輪椅

的移動。第二部份為輪椅的椅背設計與控制，主要功能為控制座椅椅背的三段式調整。第三

部份是餐桌的開合設計。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

圖 3 輪椅機構設計架構圖 

(一)實驗 1-1：輪椅底盤的設計與控制在移動上的差異之處 

➢ 實驗目的：智慧輪椅機構設計之探究 

➢ 實驗工具：自創的底盤設計圖、方向輪、馬達、arduino 開發板與 L293D 擴充板 

➢ 實驗步驟：自創的底盤設計，由於第一代的底盤較低，所以改設計第二代的底盤 

    
圖 4 第一代的底盤設計          圖 5 第二代的底盤設計 

實驗結果：本研究最後決定採用第二代的底盤設計對智慧輪椅的移動較佳，並且當馬達壞損

需要更換馬達時也較易更換。 

 

(二)實驗 1-2：輪椅椅背傾斜動作設計的差異之處 

➢ 實驗目的：智慧輪椅機構設計之探究 

➢ 實驗工具：大伺服馬達、積木與自行設計的連接桿 

➢ 實驗步驟： 

1.將積木組成椅子的形狀，接著透過連接桿與大伺服馬達結合，再用束線帶將輪椅的椅子和

輪椅底盤設計與
控制

使用軟體：

arduinoblockly

appinventor

使用硬體：

arduino開發板、馬

達驅動板與藍芽等

座椅椅背設計與
控制

使用軟體：

arduinoblockly

使用硬體：

arduino開發板、

pixetto與伺服馬達等

餐桌設計與控制

使用軟體：

arduinoblockly

使用硬體：

arduino開發板、

pixetto與伺服馬達等
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底盤結合，設計出可以控制椅背的機構。 

 
圖 6 智慧輪椅椅背及大伺服馬達 

 
2.在結合後，討論是要分成幾段式的傾斜角度，最後討論出 90 度、135 度與 180 度等三段

式調整椅背的傾斜角度。 

➢ 實驗結果：本研究將大伺服馬達和積木結合並且放置在右側方，座椅有 90 度、135 度

與 180 度三段式的傾斜角度的椅背調整。 

 
(三)實驗 1-3：輪椅餐桌開合的機構設計 

➢ 實驗目的：智慧輪椅機構設計之探究 

➢ 實驗工具：小伺服馬達、放置小伺服馬達的雷切檔 

➢ 實驗步驟： 

1.組裝小伺服馬達與智慧輪椅的椅子相連。 

 
圖 7 小餐桌及小伺服馬達 

2.將餐桌的機構組裝好之後，就使用程式控制其餐桌的使用，其功能可正常運作。 

➢ 實驗結果：本研究將小伺服馬達和雷切機切出來的原件和積木結合並且放置在右側方，

測試後也能讓餐桌開合，有 180 度與 90 度的開合角度。 

 
二、探討智慧輪椅移動控制的方法 

(一)實驗 2-1：讓輪椅移動的方法有哪些? 
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➢ 實驗目的：使智慧輪椅能夠進行移動 

➢ 實驗工具：方向輪、馬達、arduino 開發板與 L293D 擴充板、手機、app inventor 軟體、

ardublockly 軟體 

➢ 實驗步驟：本研究使用 ardublockly 結合 app inventor 來進行遙控面板的設計，我們原先

想使用循跡功能來進行移動(第一版)，由於年長者的房間動線有客廳、廚房、廁所與房

間，四個空間，其循跡的每一種路徑規劃都需要考慮，其演算法與複雜度太過於繁雜，

且使用者反應，這樣就不能自由地行走，於是就捨棄第一種循跡的路徑規劃。 

1.第一版： 

 
圖 8 智慧輪椅控制移動面板-第一版 

2.第二版：我們改用前後左右四個按鍵來操控輪椅的移動且在右方區塊規劃使用者的需求，

但是使用者覺得我們規劃的功能不符合需求。 

 
圖 9 智慧輪椅控制移動面板-第二版 

 
➢ 實驗結果：在與年長者與外籍看護溝通其需求後，調整其智能照護的項目為撥打緊急電

話、緊急救助、查看溫溼度以及開關燈功能來協助使用者有更便利的生活。 
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圖 10 智慧輪椅控制移動面板-第三版 

 

(二)實驗 2-2 讓輪椅移動的輪椅移動的硬體接線與程式撰寫的方法有哪些? 

➢ 實驗目的：探討智慧輪椅移動控制的方法  

➢ 實驗工具：方向輪、馬達、arduino 開發板與 L293D 擴充板、手機、app inventor 軟體、

ardublockly 軟體 

➢ 實驗步驟： 

1.硬體接線的方式：將馬達接在擴充板上，並且接上大伺服馬達，作為椅背的調整與小伺服

馬達作為餐桌的開合之用。 

2.在 appinventor 軟體設計控制面板與程式的撰寫與 arduinoblockly 軟體寫藍芽與硬體控制的

程式，其輪椅的移動控制接線圖如圖 11 所示： 

➢ 實驗結果：將硬體元件接線後，使用 APPINVENTOR 軟體為點擊與發送訊號端，啟動藍

芽讀取相同的字元時就可以讓手機控制輪椅的前進、後退、左轉與右轉的移動控制。其

程式如下： 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
                              

 
 

圖 11 底盤、椅背與餐桌的開發板接線圖 

大伺服馬達 

(椅背的調整) 

小伺服馬達 

(餐桌的開合) 
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圖 12 appinventor 撰寫之程式 

 

 
圖 13 ardublockly 撰寫之程式 

左邊的程式使用 app inventor 撰寫，設定當上下左右鍵被按下時，發送文字至 arduino

開發版，右圖為 ardublockly 撰寫的程式，其內容為接收從 app inventor 傳來的文字訊

息並進行移動的指令。 

 

三、探討智能照護的設計與實作 

(一)實驗 3-1：探討使用 RFID 感測器達成智能照護的功能 

➢ 實驗目的：使用 RFID 感測器來執行智能照護功能  

➢ 實驗工具：RFID 卡、RFID 感測器、webduino fly 版、webduino 軟體 

➢ 實驗步驟： 

1.RFID(無線射頻辨識系統)接線方式：應用 RFID 感測器以達成智能照護的功能，其硬體接線
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如下圖所示： 

 
 
 
 
 

 
 

 
                                          

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

圖 14 RFID 與 webduino 開發板接線圖 

 
2.將各個 RFID 卡美化製作成指令卡，指令卡 1-9 如表 5 所示： 

表 5 各指令卡整理 

 
指令卡 1：椅背坐正 90 度 

 
指令卡 2：椅背斜躺 135 度  

指令卡 3：椅背坐正 180 度 

 
指令卡 4：餐桌啟用/復歸 

 
指令卡 5：開燈 /關燈 

 
指令卡 6：開電視+播放模擬

音樂 /關電視 

RFID(無線射頻辨識系統) 

(腳位：SDA10；SCK13； 

MOSI：11；MISO：12) 

 

啟動以下功能： 
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指令卡 7：呼叫：開/關小紅

燈、報讀「請幫忙」 

 
指令卡 8：緊急求助：嗶...

嗶...響、並開/關小紅燈  

 
指令卡 9：報讀現在的時

間、溫度與濕度 

 
➢ 實驗結果： 

我們使用 webduino 軟體撰寫程式，設定每張 RFID 卡的代碼與其功能 

 
圖 15 指令卡程式 

 
圖 16 指令卡程式 

上圖為使用 webduino 所撰寫的程式，設定當 RFID 偵測到的代碼為 RFID 卡的代碼時，顯

示其編號並執行動作。 

小結：由於使用 RFID 感測器需要使用 RFID 接收卡，年長者反應這樣一直更換卡片很麻煩，

而且也記不住，但是其準確率很高。因此也思考其他的方式啟動智能照謢的功能。 

 
(二)實驗 3-2：探討使用不同字型數字辨識的辨識度分析 

➢ 實驗目的：使用 Pixetto 視覺感測器之數字辨識功能來執行智能照護  

➢ 實驗工具：pixetto 視覺感測器 

➢ 實驗步驟：選用新細明體、微軟正黑體、標楷體與 Time New Roman 等字型來訓練。 

➢ 實驗結果：在不同字型視覺辨識的數字辨識度其測試出的辨識度如下： 

表 6 不同字型數字之辨識度摘要表 
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字型/數字 1 2 3 4 5 6 7 8 9 平均數 

新細明體 1.00 0.82 1.00 1.00 1.00 0.77 1.00 1.00 0.95 0.949 

微軟正黑體 0.99 0.99 1.00 1.00 1.00 0.97 1.00 1.00 0.99 0.993 

標楷體 0.82 0.52 1.00 1.00 1.00 0.57 1.00 1.00 0.75 0.851 

Time New 

Roman 
0.99 0.99 1.00 1.00 1.00 0.99 1.00 1.00 0.99 0.996 

 

圖 17  不同字型的視覺辨識數字的辨識率 

 
由圖所知，在不同的字體中，視覺辨識數字的辨識率以 Time New Roman 為最高。 

 
圖 18  數字 1-9 的平均辨識率 

 
小結： 

1.在數字 1-9 之中，在上面的數字辨識中可以得知標楷體在 1-9 的數字中其辨識度相較於新

細明體與微軟正黑體與 Time New Roman 低，而 Time New Roman 比微軟正黑體及新細明體

的辨識度高，故在字型中的實驗可以得知 Time New Roman 比微軟正黑體的辨識度高且也高

於新細明體及標楷體。 

1

0.82

1 1 1

0.77

1 1
0.9500.82

0.52

1 1 1
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1 1

0.750
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1

1.2

1 2 3 4 5 6 7 8 9

辨識率

字體

不同字型的視覺辨識數字的辨識率
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2.Time New Roman 的平均辨識率為 0.996 高於其他字體，由於仍有誤差，輪椅以安全且能正

確執行為第一要務，因此還要再思考其他的辨識方法以提高其辨識的正確率。 

 
(三)實驗 3-3：探討使用機器學習數字辨識達成智能照護的功能 

➢ 實驗目的：使用機器學習數字辨識功能來執行智能照護的功能 

➢ 實驗工具：pixetto 視覺感測器、pixetto Unity、pixetto 機器學習加速器 

➢ 實驗步驟：由於年長者反應能否用手寫數字來啟動智能照護功能，而不使用數字卡片，

再者使用視覺辨識的數字辨識功能是抓取公司的資料庫，所以更改為使用視覺辨識感測

器的接線圖，並且啟動智能照護功能。 

1.視覺辨識感測器接線圖 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
                     
 
                       

 
 
 
 
 
 

圖 19  視覺感測器與開發板接線圖 

2.在研究初期，我們使用的 pixetto 數字辨識功能，由於視覺辨識的數字辨識功能是使用該

視覺辨識感測器(腳位：A5) 

啟動以下功能： 
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公司的資料庫，所以辨識度很低，導致輪椅的控制一直無效，所以改採用 pixetto 機器學習

加速器來進行機器學習。 

       
圖 20 pixetto 機器學習加速器深度訓練  圖 21pixetto 機器學習加速器深度訓練 

 

3.在訓練 pixetto 視覺感測器時，機器學習加速器會使用綠色的框作為辨識範圍，我們猜測

若有加框可能會幫助視覺感測器進行辨識，因此分別做了數字加框及數字不加框。由下圖可

見，綠框在數字有加框的狀況下可以完整的辨識其範圍，而在沒有加框的情況下就有偏差。

加框時，其辨識度均為 1，決定使用數字加框來進行辨識。 

 
圖 22 數字加框 

 
圖 23 數字不加框 

 

➢ 實驗結果：由下表可以發現，加框的數字 1-9 進行視覺辨識的辨識度均為 1 

表 7 視覺辨識數字加框 

數字 1 2 3 4 5 

準確度 1.00 1.00 1.00 1.00 1.00 

圖片 

     

數字 6 7 8 9  

準確度 1.00 1.00 1.00 1.00  

圖片 
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(四)實驗 3-4：探討使用機器學習表情辨識達成智能照護的功能 

➢ 實驗目的：使用機器學習表情辨識功能來執行智能照護功能 

➢ 實驗工具：pixetto 視覺感測器、pixetto Unity、pixetto 機器學習加速器 

➢ 實驗步驟：  

1.pixetto 機器學習的過程：框選機器學習的範圍，並點擊開始採集數據，並等待資料處理完

畢，接著確認訓練範圍是否正確，如果結果正確，點擊正確，重複上述 1-5 步驟到完成所有

訓練，接著寫程式，並依照訓練模型數量改變輸出類別數量，接著開始訓練。等待訓練完成

後，儲存至電腦。 

    
 

   
圖 24  機器學習過程 

2.表情辨識實驗 

(1)首先使用臉部表情的微笑、皺眉、露齒等動作進行辨識，其辨識率為 0.6-0.7 之間，因此

Pixetto 視覺感測器無法準確的辨識，為了增加辨識度，在各個動作中加入各種手勢。 

(2)使用以下的手勢後，其辨識率為 0.8-0.9 之間，雖然加入手勢後辨識度有提升，但是還沒

有將辨識度提升為 1。 

 
圖 25  表情辨識加入手勢的實驗 

➢ 實驗結果： 

為了提升其辨識率為 1(百分之百)，於是我們假設將動作的差異性大一些，結果發現在動作

變化度較大時，其辨識率均為 1(百分之百) 。 

本研究與年長者討論其手勢與功能配對時，為了符合年長者的需求，於是在討論後，所得的

1 

2 

3 
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表情辨識與手勢的回饋如下表所示： 

表 8 表情辨識與功能對照表 

編號 0 1 2 

表情 

   
功能 背景 坐正 斜躺 

編號 3 4 5 

表情 

   
功能 平躺 小餐桌開 小餐桌合 

編號 6 7 8 

表情 

   
功能 呼叫 關燈 客製化功能 

 
表 9 表情辨識之辨識度 

編號 0 1 2 

表情 

   
辨識度 1.00 1.00 1.00 

數字 3 4 5 

表情  

  
辨識度 0.99 1.00 0.99 

編號 6 7 8 
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表情 

   
辨識度 0.98 0.98 1.00 

 
(一)實驗 4-1：探討年長者的一天需求分析 

➢ 實驗目的：探討與外籍看護溝通的設計與實作 

➢ 實驗工具：需求記錄表 

➢ 實驗步驟：邀請年長者與其外籍看護，討論並歸納出年長者一整天的作息並且詢問外籍

看護使用的母語(此次訪談的外籍看護為印尼人，故客製化的語言為印尼發音)。 

➢ 實驗結果：依照年長者與外籍看護的需求整理出以下的時間與活動內容如表 10 所示： 

表 10  年長者一日生活需求記錄表 

時間 活動內容 時間 活動內容 

7 點 起床了! 16 點 散步活動 

8 點 吃早餐了! 17 點 吃晚餐了! 

9 點 吃藥了! 18 點 吃藥了! 

10 點 散步活動 19 點 兒子回家 

12 點 吃午餐了! 20 點 看電視 

14 點 睡午覺了! 21 點 該睡覺了! 

 
(二)實驗 4-2：探討使用手機 app 與機器學習表情辨識等整合應用的方法 

➢ 實驗目的：探討與外籍看護溝通的設計與實作 

➢ 實驗工具：Pixettopixetto 視覺感測器、pixetto link 與 pixetto block 與 appinventor 

➢ 實驗步驟： 

與外籍看護溝通的部分，我們使用 Pixetto block 軟體與 pixetto link 撰寫程式，並且使用神經

網路功能搭配不同的表情有不同的指令來執行功能的切換及緊急求助等。 

依據年長者一天的行程，設計出客製化的「年長者的一天」提醒功能，在整點時顯示整點事

件，例如：起床、吃早餐、吃午餐、吃藥、活動、午睡、兒子回家、睡覺等，以中文播報

後，再使用 google 翻譯成外籍看護的語言，並播報出來。 

倘若是使用餐桌開啟的表情，除了啟動＂餐桌開啟＂之外，也會以外籍看護的語言提醒外籍

看護要拿餐具與餐點；當使用餐桌合起來的表情時，除了啟動＂餐桌合起來＂之外，也會以

外籍看護的語言提醒看護收拾餐點與餐桌。所以我們希望藉由這樣的功能來讓年長者與外籍

看護的溝通能更為順暢。 

➢ 實驗結果： 
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1.智能照護的手機 App 功能如下： 

               
     
 2.手機 App 面板                     撥打電話        Line 通知家人  

 
 
 
 
 
 
 
 
 

溫濕度查詢             語音翻譯看護語譯機 

圖 26  年長者透過手機 App 啟動智能照護與看護溝通之功能 

 
2.與外籍看護溝通之實作如下：年長者的一天，定時提醒語音報讀裝置讓外籍看護知道年長

者的重要訊息；另外，當輪椅的餐桌開與合時，啟動與外籍看護溝通的語音進行溝通。 

   
年長者的一天重要事項的外籍看護語音報讀 

圖 27  年長者的一天重要行事曆的語音報讀提醒系統 

 

   
 輪椅的餐桌開啟  請外籍看護準備餐具  輪椅的餐桌閉合 請外籍看護收拾餐桌 

圖 28  年長者啟動輪椅的餐桌並語音請外籍看護準備餐具或收拾餐桌之功能 
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3.智能照護與看護溝通的程式流程圖與程式如下： 

(1)智能照護： 

 
圖 29  表情辨識啟動智慧輪椅與啟動智能照護與外籍看護溝通等功能 
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圖 30 智慧輪椅之 arduinoblockly 整合程式 

➢ 當藍芽接收到不同的訊號，輪椅行走方向就會不同。 

➢ 當表情辨識辨識到 0，無動作。當辨識到 1，執行坐正，等待 1 秒。當辨識到 2，執行

斜躺，等待 1 秒。當辨識到 3，執行平躺，等待 1 秒。當辨識到 4，執行餐桌開，等

待 1 秒。當辨識到 5，執行餐桌合，等待 1 秒。當辨識到 6，執行呼叫，等待 1 秒。

當辨識到 7，執行關燈，等待 1 秒。 
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 螢幕 1 的程式： 

 
➢ 方向按鈕控制 

 
➢ 當緊急救助被點選，傳送簡訊"緊急呼叫，請打電話給看護" 
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➢ 發送訊息後，如果取得回應程式碼=200，則顯示發送成功，否則顯示發送失敗。 

 
➢ 當打電話被點選，執行撥打電話。 

➢ 當開燈被點選，執行藍芽發送文字 2。 

➢ 當溫溼度被點選，開啟畫面"溫溼度" 

➢ 當翻譯機被點選，開啟畫面"中翻看護語" 

 螢幕 2 程式： 

 
➢ 當返回被點選，開啟螢幕 1 
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➢ 當螢幕 2 初始化，開啟"交通部中央氣象局"網頁 

 螢幕 3 程式： 

 
圖 31 智慧輪椅之 appinventor 之整合程式 

➢ 當返回被點選，開啟螢幕 1 

➢ 當 Translator1 取得翻譯，設翻譯文字為語音辨識結果，並唸出。 

➢ 當語音辨識完成，設辨識文字為結果，呼叫 Translator1 翻譯語言為印尼語，翻譯內容

為辨識文字。 
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(2)與看護溝通： 

A.流程圖： 

 
圖 32 年長者的一天重要行事曆的語音報讀提醒系統流程圖 

 
B.表情辨識輔助與外籍看護溝通之程式： 

     
圖 33 年長者的一天重要行事曆的語音報讀提醒系統之片段程式 
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圖 34  當表情辨識啟動輪椅的餐桌時並且請外籍看護準備餐具或收拾餐桌之功能 
當偵測到神經網路，如果識別對象為 1，說出 1 持續 2 秒。如果識別對象為 2，說出 2 持

續 2 秒。如果識別對象為 3，說出 1 持續 3 秒，說出並唸出字串組合"準備餐點、餐具"翻

成印尼文。如果識別對象為 4，說出 4 持續 2 秒，輸出並唸出字串組合"收拾餐桌"翻成印

尼文。如果識別對象為 5，說出 5 持續 2 秒。如果識別對象為 6，說出 6 持續 2 秒。如果

識別對象為 7，說出 7 持續 2 秒。如果識別對象為 8，說出 8 持續 2 秒，說吃並唸出字串

組合"吃藥了"翻成印尼文。 
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肆、研究結果 
從輪椅的機構設計、智慧輪椅的移動與智能照護與外籍看護溝通等四大項研究內容，完成了

智慧輪椅—應用表情辨識輔助與外籍看護之溝通的系統如下： 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

圖 35 智慧輪椅之研究 

 

手機 app 輔助智能照護與外

籍看護溝通之翻譯機 

表情辨識 

使用表情辨識與外

籍看護溝通 

餐桌的機構設計 

椅背的調整 

智慧輪椅移動控制 
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伍、討論 
一、在表情辨識機器學習時，由於系統是使用錄影的方式上傳，故本研究想探討的是每秒的

錄影檔會有多少張影像？其解析度為何？ 

(一)每秒的錄影檔大約會有好幾百張的影像 

(二)每張解析度： 

1.使用 Pixetto Utility 右下角的錄影功能錄影，其解析度為 640x360，而每張圖的解析度為

164x168。 

2.使用 teachable machine 時每張圖的解析度為 244x244。 

Pixetto 的解析度能否足以作為表情辨識之用？ 

依照機器學習的系統匯出的圖表可知，其辨識精確度接近 1，訓練模型(Training)與測試模型

(Validation)幾乎一致，可得知其解析度可作為表情辨識之用。 

                         
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

圖 36  表情辨識之辨識精確度 

三、使用影像辨識功能之輪椅比較 

表 11  使用影像辨識功能之輪椅比較表 

智慧輪椅之比

較項目 

巴西聖保羅的機器

人公司 Hoobox 

Robotics 

吳炳飛教授團隊研發 本研究之智慧輪椅 

作品 
用臉部表情來控制

電動輪椅 
智慧輪椅機器人 

表情辨識與外籍看護

溝通之智慧輪椅 

人工智慧技術 
英特爾 Wheelie 7 表

情辨識 
影像辨識 機器學習表情辨識 

移動控制功能 

讓嚴重身障的人士

可設定 10 個臉部表

情，來控制電動輪

椅前進、後退或停

止等。 

手機呼叫照護者，且

能快速定位，並能計

算出最短的路徑。其

次要能閃避行進中遭

遇的障礙物。在舒適

感的問題，緊急煞

車、快速前進、轉

彎、路面顛簸等都會

1. 使用手機按鍵控

制輪椅的移動 

2. 使用表情辨識控

制輪椅的座椅調

整、餐桌開合、

呼叫外籍看護與

關燈。 

訓練週期 

辨

識

精

確

度 
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智慧輪椅之比

較項目 

巴西聖保羅的機器

人公司 Hoobox 

Robotics 

吳炳飛教授團隊研發 本研究之智慧輪椅 

造成乘坐者的不舒

服。尚在研發自動跟

隨伴隨者的輪椅。 

智能照護 無 無 

使用手機按鍵控制協

助外籍看護撥打電話

與傳送緊急求助功能

至 line 群組與溫濕度

顯示與開燈。 

與外籍看護的

溝通 
無 無 

使用表情辨識與外籍

看護溝通(例如餐桌開

啟時，啟動看護的語

言後請看護拿餐點與

餐具等客製化服務) 

 
由上面的表格可以觀察到本研究的作品是目前使用影像辨識的輪椅中，其功能有移動控制、

智能照護，以及更符合需求的功能是與外籍看護溝通。目前使用影像辨識的輪椅在市面上還

沒有看到，而市面上與申請專利的輪椅上搜集到的資料可以得知輪椅的功能大都集中在輪椅

的移動控制與輪椅的收納，價格落在 97000 元以上，並且找不到具有移動控制、智能照護與

外籍看護溝通功能完整的輪椅，因此本研究所研發出來的表情辨識與外籍看護溝通之智慧輪

椅是創新且獨一無二的輪椅。 

 

陸、結論 
一、本研究將大伺服馬達和積木製作出座椅，有 90 度、135 度與 180 度等三段式調整椅背

的傾斜角度。 

二、本研究將大伺服馬達和積木製作出餐桌，有 180 度(打開餐桌)與 90 度(餐桌閉合)的開合

角度的設定。 

三、輪椅的移動控制，依年長者的需求，可以自由地使用手機按鍵控制其移動與行進。 

四、智能照護的項目為撥打緊急電話、緊急救助、查看溫溼度以及開關燈與語音翻譯外籍看

護語言的翻譯機等功能來協助使用者有更便利的生活。 

五、使用不同字型數字辨識的辨識度分析得知 Time New Roman 的數字辨識中 1-9 的數字其

平均辨識率為 0.996，辨識度高於微軟正黑體、新細明體及標楷體。 

六、數字辨識的辨識度測得＂加框＂的數字 1-9 進行視覺辨識的辨識率均為 1(百分之百)。 

七、表情辨識的實驗中得知，臉部表情的微笑、皺眉、露齒等動作來進行辨識，其辨識率為

0.6-0.7 之間；加入 1-3 的手勢後，其辨識率為 0.8-0.9 之間，最後與年長者討論動作差
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異性大的表情辨識時，其辨識率均為 1(百分之百) 。 

八、依照年長者的需求與外籍看護溝通的需求，製作出客製化的年長者的一天並且在依照餐

桌開啟時的表情辨識後會啟動餐桌的開啟並且會說出外籍看護的語言，讓外籍看護能拿

餐具與餐點；在依照餐桌閉合時的表情辨識後會啟動餐桌的閉合並且會說出外籍看護的

語言，讓外籍看護能收拾餐桌。 
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【評語】032806  

本研究的智能輪椅以簡單的方式或現有產品做整合來使老人生活更

加便利。本作品透過預設動作及表情來觸發功能，並且能與外籍看

護做一些簡單溝通。 能設定與其他裝置做連結，把狀況彙整給家人

知曉。作品基於生活需求出發，有實際應用價值，值得肯定。 

受限於 APP inventor 無法加入語音即時轉換外語功能以服務不善

打字的長者，這也是未來可以再增加的功能，許多長者的需求還可

以更深入的理解再去增加產品對使用者的服務未來都是商機。未來

也可以思考朝霍金的高科技輪椅開發前進。 
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