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【57】申請專利範圍
1.　一種應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，係應用於一漁場內的複數個水域(W)，
並根據該複數個水域(W)內複數個魚的一攝食狀況控制複數個投餌裝置(1)每一者的一投
餌動作，該應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統(100)包含：
該複數個投餌裝置(1)，其每一者設置於每一該水域(W)之一外緣，且該複數個投餌裝置
(1)之每一者包含：
複數個攝影機(11)，設置於該水域(W)之該外緣，用於取得位於該水域(W)內之該複數個
魚的複數個影像資料(P)；以及
一信號傳輸裝置(12)，信號連接該複數個攝影機(11)，用於傳送該複數個攝影機(11)所取
得的該複數個影像資料(P)與複數個攝影機(11)的複數個裝置編號；以及
一中控中心(2)，信號連接該複數個投餌裝置(1)，用於取得該複數個投餌裝置(1)所傳送的
該複數個影像資料(P)，以集中進行處理，該中控中心(2)包含：
一儲存裝置(21)，用於儲存自該複數個投餌裝置(1)所傳送的該複數個影像資料(P)與複數
個裝置編號；以及

一運算裝置(22)，利用一影像辨識模型(M)根據一特定時間內之該複數個影像資料(P)產生
複數個物件資料，再根據該複數個物件資料產生一控制信號(SC)，接著根據該複數個影
像資料(P)所對應的該裝置編號，將該控制信號(SC)傳送給對應的該投餌裝置(1)，以控制
該投餌裝置(1)的一投餌動作；
其中該複數個攝影機(11)用於取得該水域(W)不同角度的影像，以增加影像覆蓋率，提高
影像辨識的準確性；

其中該信號傳輸裝置(12)藉由該中控中心(2)的一固定 IP位址，將該複數個影像資料(P)傳
送至該中控中心(2)。

2.　如請求項 1所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，其中每一該投餌裝置(1)更
包含一投餌機構(13)，用於將複數個飼料投入該水域(W)內，以供複數個魚攝食。

3.　如請求項 2所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，其中每一該投餌裝置(1)更
包含一微型電腦(14)，信號連接該複數個攝影機(11)、該信號傳輸裝置(12)與該投餌機構
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(13)，用於根據該中控中心(2)所傳送的該控制信號(SC)，控制該投餌裝置(1)的該投餌動
作，使該投餌裝置(1)停止投餌。

4.　如請求項 1所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，其中該運算裝置(22)具有
一影像前處理單元(221)，該影像前處理單元(221)用於對該複數個影像資料(P)進行一影像
處理動作，以產生影像處理完成的該影像資料(P’)，讓影像的解析度增加。

5.　如請求項 4所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，其中該運算裝置(22)具有
一物件辨識單元(222)，該物件辨識單元(222)利用該型(M)根據該特定時間內的每一該影
像資料(P')產生該複數個物件資料，並對該複數個物件資料進行一標註動作，以產生複數
個標註物件資料(D1)。

6.　如請求項 5所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，其中該運算裝置(22)具有
一去除單元(223)，該去除單元(223)用以去除該複數個影像資料(P’)內重複的該複數個標
註物件資料(D1)。

7.　如請求項 6所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，其中該運算裝置(22)具有
一判斷單元(224)，該判斷單元(224)用以根據該複數個標註物件資料(D1)判斷該水域(W)
內之該複數個魚的一攝食狀況，並根據該複數個魚的該攝食狀況產生該控制信號(SC)。

8.　如請求項 1所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，更包含一模型訓練裝置
(3)，該模型訓練裝置(3)信號連接該中控中心(2)，用以提供該中控中心(2)該影像辨識模
型(M)。

9.　如請求項 8所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，其中該模型訓練裝置(3)更
包含一資料庫(31)，該資料庫(31)用以儲存訓練用的該複數個影像資料(P’’)影像。

10.   如請求項 9所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，其中該模型訓練裝置(3)更
包含一影像前處理模組(32)，該影像前處理模組(32)信號連接該資料庫(31)，並用以對該
資料庫(31)內儲存訓練用的該複數個影像資料(P’’)進行一處理動作，以增加該複數個影像
資料(P’’)影像的解析度。

11.   如請求項 10所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，其中該模型訓練裝置(3)
更包含一影像特徵萃取模組(33)，該影像特徵萃取模組(33)信號連接該影像前處理模組
(32)，並用以根據該複數個訓練用影像資料(P’’)產生複數個特徵資料，並對該複數個特徵
資料進行一標註動作，以產生複數個標註特徵資料(D2)。

12.   如請求項 11所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，其中該模型訓練裝置(3)
更包含一學習訓練模組(34)，該學習訓練模組(34)信號連接該影像特徵萃取模組(33)，且
利用該複數個標註特徵資料(D2)對該影像辨識模型(M)進行訓練。

13.   如請求項 12所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統，其中該模型訓練裝置(3)
更包含一模型評估模組(35)，該模型評估模組(35)信號連接該學習訓練模組(34)，並用以
評估已訓練完的該影像辨識模型(M)的一影像辨識準確度，以降低該影像辨識模型(M)辨
識錯誤的狀況發生。

14.   一種應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控方法，應用於一漁場內的複數個水域(W)，並根
據該複數個水域(W)內複數個魚的一攝食狀況控制一投餌裝置(1)的一投餌動作，該投餌
監控方法包含以下步驟：

透過複數個攝影機(11)取得每一該水域(W)內不同角度之該複數個魚的複數個影像資料
(P)；
透過一信號傳輸裝置(12)傳送該複數個攝影機(11)所取得的該複數個影像資料(P)與該複數
個攝影機(11)的該複數個裝置編號，且該信號傳輸裝置(12)藉由一中控中心(2)的一固定 IP
位址，將該複數個影像資料(P)與該複數個裝置編號傳送至該中控中心(2)；

(2)
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透過該中控中心(2)的一儲存裝置(21)儲存該複數個影像資料(P)，以集中所有該影像資料
(P)；以及
透過該中控中心(2)的一運算裝置(22)利用一影像辨識模型(M)根據一特定時間內之該複數
個影像資料(P)產生複數個物件資料，再根據該複數個物件資料產生一控制信號(SC)，接
著根據該複數個影像資料(P)所對應的該裝置編號，將該控制信號(SC)傳送給對應的該投
餌裝置(1)，以控制該投餌裝置(1)的該投餌動作。

15.   如請求項 14所述之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控方法，更進一步包含以下步驟：
在一訓練模式下，透過一模型訓練裝置(3)接收每一該水域(W)所設有的該複數個攝影機
(11)所傳送的該複數個影像資料(P)，並將該複數個影像資料(P)儲存至一資料庫(31)，以
將該複數個影像資料(P)作為複數個訓練用影像資料(P’’)；
透過該模型訓練裝置(3)根據該資料庫(31)內的該複數個訓練用影像資料(P’’)產生複數個
特徵資料，並對該複數個特徵資料進行一標註動作，以產生複數個標註特徵資料(D2) ，
接著利用該複數個標註特徵資料(D2)對該影像辨識模型(M)進行訓練；以及
透過該模型訓練裝置(3)評估已訓練完的該影像辨識模型(M)的一影像辨識準確，當該影
像辨識模型(M)的該影像辨識準確大於一標準值，將該影像辨識模型(M)傳送至該中控中
心(2)，供該中控中心(2)使用。

圖式簡單說明

提供的附圖用以使本發明所屬技術領域具有通常知識者可以進一步理解本發明，並且被

併入與構成本發明之說明書的一部分。附圖示出了本發明的示範實施例，並且用以與本發明

之說明書一起用於解釋本發明的原理。

圖 1為本發明實施例之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統的應用示意圖。
圖 2為本發明實施例之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統的整體架構方塊圖。
圖 3為本發明實施例之運算裝置的架構方塊圖。
圖 4為本發明實施例之模型訓練裝置的架構方塊圖。
圖 5為本發明實施例之應用於魚塭之智慧養殖遠端投餌監控系統的運作步驟流程圖。
圖 6為本發明實施例之模型訓練裝置的模型訓練步驟流程圖。
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