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摘要
在日常生活中，偶爾會看見盲人拄著導盲杖或依靠導盲犬進行移動。然而，訓練出一隻合格的導盲犬是非常困難

且耗時的一件事，因此視障者通常是藉由其他輔助設施，像是導盲杖或導盲磚等來進行移動。不過在台灣的環境下
，無障礙設施並沒有那麼普及，使得視障者的每步移動都存在一定的風險。因此我們想透過此專題研究，將自走車
融入導盲的領域，試著透過自走車的導航概念，結合語音互動的元素，幫助視障者進行方便且安全的移動。
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圖1.機器人配件
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透過語音輸入目標點，傳遞給navigation的controller，藉由Navigation2

的路線規劃，給出一個global plan，傳遞速度控制的訊息給arduino，使
之對馬達進行控制。在行走過程中會透過arduino回傳馬達真正的轉速，
並且做實際走過路徑的計算，然後做及時修正。途中若遇到及時的障
礙物(掃地圖時未掃到的)，便會開啟recovery的程序，尋找另外可行的
路徑，直到行走到設定的地圖目標點。
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結論
我們所做出來的機器小車雖可以達到語音輸入並導航的功能，但是我們還有
許多能改善的地方，以及許多和導盲犬的優缺點比較。

(1)可以研發自動掃地圖的演算法，讓掃地圖的工作更簡單，不用透過人工的
操作。
(2)因為時間的限制，並沒有將相機的物件深度資訊加入系統，這可能讓一些
在不同高度上的物體無法被偵測到，進而導致祕帳判斷錯誤
(3)可能因輪子的encoder回傳頻率太低，或是有關robot_localization的數
據調校不佳，導致小車在計算位置時會有失準的狀況
(4)若能在語音方面增加一個喇叭，使機器人能和人互動，可能可以讓盲人更
容易使用

與導盲犬相比之優點 與導盲犬相比之缺點

訓練時間較短，只要打好軟體的部分，
並且做完掃地圖的動作，就能開始導航

機器車只能侷限於幾乎都是平面的地方，
不像導盲犬有較好的機動性

可以設定多個目標點進行帶路，導盲犬
可能較侷限於某個固定路線

無法判斷位置較高的障礙物，這可能使
視障者在行走時撞到受傷

機器人較導盲犬好維護，只需充好電即
可，不像導盲犬需要照顧它的生活

由於Navigation演算法的關係，
可能使小車選取的路徑較不人性化

結果
關於最終實驗的結果，詳細demo在影片當中。從影片當中可以看到小車
在教室當中接收到「出發」的啟動詞後，會等待我們繼續說出一個目標點
。在我們說出「去門口」後，小車便開始規劃路線並進行導航，走到門口
旁，完成任務。
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