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主動式全方位隨處照護系統之設計與實作 

計畫編號：NSC 98-2221-E-029-021 
執行期限：98 年 8 月 1 日至 99 年 7 月 31 日 
主持人：林祝興 東海大學資訊工程學系 

摘要 

由於無線通訊與電子製造技術的快速發展，已可將無線感測器網路應用於室內定

位，不僅可監控被照護者行蹤，也可應用於居家照護，用以得知被照護者於家中的實際

情況。本研究計畫以符合 ZigBee 聯盟規範之設備來建置室內定位系統。研究中我們利

用不同數量的感測器節點來建構三種不同型態的網路拓撲，而定位演算法則是根據無線

訊號之強度，採用訊號特徵比對法，透過反覆實驗測試，最終找出適合室內定位的節點

部署方式。 
關鍵詞：無線感測網路，室內定位，ZigBee，訊號強度，特徵比對 

Abstract 

Due to rapid advances in RF and MEMS IC design have made possible the use of wire-
less sensor network for monitoring in indoor localization system, it can trace person’ location 
in the particular area; caregivers can obtain the position of person who need helps in house. 
We deployed ZigBee device in the interesting environment, and we implemented three types 
of nodes deployment, which are differ from the number of sensor nodes and positions. In our 
localization technique, we use the RSS of RF signals and signal pattern matching, in each 
deployment, we make lots of measurements. The main goal of measurements is to find the 
appropriate nodes deployment. 
Keywords: Wireless sensor network, Indoor localization, ZigBee, Signal Strength, Signal 

pattern matching. 

一、前言 
近年來，利用無線技術的室內定位系統是許多研究團體努力的方向，如何獲得準確

的使用者定位資訊，一直是定位服務的重點。全球定位系統 (Global Positioning System, 
GPS) 無法應用於室內空間，如封閉的辦公大樓或是半開放式的校園空間及工廠，而且

因為初始定位的秒數長達數十秒至一分鐘，因而無法獲得立即的資訊。所以，近年來有

許多可應用在室內空間的定位技術已相繼被發表，且可直接實作於室內定位，使得定位

技術不但有應用於商業以及軍事上的潛力，例如倉儲管理、監控被照護者以及安全方面

等應用，亦可為無線感測器技術增添其附加價值。 

二、研究目的 
隨著醫療技術的發達，相對的人口結構也逐漸高齡化，提供年長者必要的照護也成

為了政府重要的社會福利政策之一。另一方面，由於雙薪家庭日漸增多，家長常因工作

緣故而無法時時掌握幼童或老人的行蹤，因此其走失的案件亦層出不窮。但藉由資訊設

備與定位技術的協助，可減少照護者的人力負擔以及增進對年長者與幼童的照護品質。 
在本研究中，如何得知被照護者（年長者或幼童）在室內或室外之切確位置是主要
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的研究議題。在室外定位的部分，是用以避免失智老人或幼童走失，甚至可以幫助家屬

尋找被照護者，而室外定位的方法，許多手機內部已整合全球定位系統晶片，且配合與

電信業者相關的輔助全球定位系統 (Assisted Global Positioning System, AGPS)，能夠提

供及顯示室外定位之結果。同樣地，在室內定位監控方面，透過室內定位系統的協助，

可得知被照護者停留在同一地點的時間，假設被照護者停留在同一地點的時間過長，表

示可能發生某些突發事件而導致被照護者需要外界的協助。 
本文後續的部分將針對本計畫對室內定位的研究，作詳細地闡述。第三章：文獻探

討，內容說明室內定位技術的發展與相關研究，第四章：研究方法，說明本計畫的實驗

環境、採用設備及研究方法，接著解釋本計畫所設計的定位演算法以及實驗流程，第五

章：結果與討論，主要是呈現實驗的結果，即定位之精準度以及定位之距離誤差，最後

是總結本計畫的成果。 

三、文獻探討 
 下面我們將簡單說明目前常用之無線網路室內定位技術及其優缺點： 
(一) 到達角度法 

顏等人提出之到達角度法 (Angel of Arrival, AOA) [1] 只要利用兩個感測節點接收

到的訊號入射角度，就能判斷行動目標的方位。其前提為感測節點上需加裝具有指向性

之天線 (Directional Antenna)，如圖 1 所表示，欲定位目標為 X，A 與 B 為事先於室

內環境架設好的感測節點，由於 A 與 B 間的距離為已知，根據感測節點收到的訊號

角度，代入三角定理可得距離 、  以及 ，推斷感測標籤 (Tag) 在室內空間中

的相對位置。 
Ad Bd hd

Aθ Bθ

Ad Bd

hd BAd , hd  
圖 1：利用入射角度判斷距離之示意圖 

(二) 到達時間法 
王等學者之研究 [2] 提出到達時間法 (Time of Arrival, TOA) 也稱為 TOF (Time 

of Flight)，此定位法利用目標物發送的訊號（無線射頻或超音波）到達感測裝置的傳遞

時間，來估算感測標籤與感測節點之間的距離。感測節點送出訊號 ，訊號由感測標

籤接收，隨後感測標籤再發出訊號 ，最後感測節點接收此訊號。根據時間差，可得

知訊號在空氣中傳播的時間，推算出感測節點 A 與感測標籤的距離  [10]。Klee 等
學者 [5] 的研究提及，到達時間法要求感測節點以及感測標籤的時間軸須精確地同

步，因此對裝置的硬體需求較高，因此花費成本相對來說也較大。 

1A

d
2A

A

(三) 到達時間差法 
Patwari 等學者的研究[8]提出到達時間差法 (Time Difference of Arrival, TDOA)，此 
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為到達時間法的進階技術，它不同於到達時間法的技術為，感測標籤會發射兩種傳遞速

率不同的訊號，感測節點根據這兩種訊號到達的時間差，計算彼此之間的距離，得知感

測標籤的位置。 
(四) 接收訊號強度法  

Lihan 與 Papamantho 等學者文章提及，接收訊號強度法 (Received Signal Strength, 
RSS) 是根據感測節點的訊號強度，再將訊號強度換算成距離的方法 [7], [9]。目標與接

收訊號裝置的距離越遠，訊號的強度將隨著距離 d 做衰減。因為訊號在傳遞過程中，

容易受到周圍的干擾，例如：建築物的牆面隔間、建材材質與周圍訊號等，訊號將產生

散射、反射、繞射等多重路徑衰減現象，其訊號衰減並不完全根據於距離長度，因此可

以引入對數常態 (log-normal) 的數學模型[8]，對訊號衰減程度做修正計算。 
以上介紹的到達角度法、到達時間法、到達時間差法以及接收訊號強度法，皆與感

測標籤及感測節點的距離有關，所以又稱為植基於距離 (Range-base) 之定位技術。然

而，我們接下來要介紹的兩種定位技術，則與距離無關 (Range-free)，它們的特色在於，

不需要得知感測標籤與感測節點的距離，也能判斷感測標籤在室內空間的位置。 
(五) 區域識別判斷法 
 顏等學者文章提及，區域識別判斷法 (Connection Base) 根據感測標籤訊號被多個

感測節點收到與否的次數[1]，計算出幾何中心，此中心即為感測標籤的所在方位。  
(六) 訊號特徵比對法  

Bahl 和 Padmanabhan 的研究[4]中說明了訊號特徵比對法 (Signal Patent Match-
ing)，此方法雖然需要得知感測標籤的訊號強度，但其技術並非根據訊號強度大小，來

判斷感測標籤與感測節點相差距離遠近。當目標標籤在指定區域出現時，利用事先建立

好的訊號強度資料庫，將感測節點收到的訊號強度與資料庫做比對，進而判斷感測標籤

在該空間的位置，如圖 2 所示。我們必須事先於該空間內裝設許多感測節點，然後針

對該空間的每一個地點做測量，來取得該地點的強度樣本，此步驟稱為實地測定 (Site 
Calibration)，也稱為場測法[3]。此種定位技術相當簡易，所需成本亦不高，因此已有許

多相關的研究基於此技術來發展不同演算法，用以提升定位結果的準確度。 

 
圖 2：訊號特徵比對法之流程圖 

四、研究方法 
 （一） 實驗環境 

本論文中的實驗環境為約長十公尺、寬四點五公尺的長方形會議室，包含木製會議

桌四張，上課用大型白板一塊，鐵製書櫃及電腦桌若干個（灰色區域）。實驗將會議室

劃分成方格狀，共規劃若干座標點，編號依序為：A1、A2、A3…至 O1、O2、O3 等等，
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每點相鄰距離為六十公分。 
 （二） 實驗設備 

本計畫使用之設備符合 ZigBee 聯盟之規範[14]，其利用無線網路 802.15.4 的標

準所制定，其特色為低耗電及低傳輸速率。實驗中的設備包含一個閘道器 (Gateway），
多個感測節點 (Location Node)，及一個感測標籤 (Location Tag)，其功能列表如下： 

表 1：閘道器、感測節點及感測標籤的特性及功能簡介 
閘道器特性及功能 感測節點特性及功能 感測標籤特性及功能 
無線網路中心 區域位置信標發射站 低耗電無線技術  

無線有線網路橋接器 指向性天線設計 可充電設計 
無線資料收集中心 扮演網路中的路由器角色 雙向溝通緊急求救鍵 

 （三） 設備佈署方式 
 本論文中針對不同的感測節點數量與部署位置，及閘道器的部署位置，使用相同的

定位演算法評估會議室最適合的配置情況。本計畫規劃三種類型，分別為 Type I、Type 
II 和 Type III，如圖 3 所示。 

 （四） 定位演算法介紹 
本研究採用的定位技術為訊號特徵比對法，定位實驗分為兩個階段，第一階段：建

立訊號強度模型，以及第二階段：設計定位演算法。 
1. 建立訊號強度模型 

第一階段的目標在於建立訊號強度模型，又稱為離線 (off-line) 階段，我們分別部

署三種配置類型，依序在會議室裡的每個位置，如 A1、A3、A5 等共計十七個位置，

將感測標籤放置於該點，然後進行強度量測，每種配置類型均建立各自的訊號強度模型。 
2. 設計演算法 
建立好感測標籤於十七個不同地點的訊號強度模型以後，便可進入第二階段，設計

定位演算法。此階段的目標為：日後感測標籤回傳之強度訊號要怎麼與強度模型做比

較，運算以後又將如何選擇最佳的定位地點。以下將說明本研究的定位演算法，表 2 列
出演算法所使用的符號定義： 

 
圖 3：感測節點與閘道器的分佈位置 
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表 2：定位演算法之符號說明 
符號 意義說明 

k  感測節點編號 
N  座標點編號，總數為 17 個

{ }Nkrss  
記錄在資料庫裡，第  
個座標之第  個感測節

點所收到的訊號強度集合

N
k

{ kRSS } 
定位階段，第  個感測

節點所收到的訊號強度集

合 

k

k
NM  

在{ }Nkrss 裡，出現最多次

數的訊號強度 

KT  感測節點總數為 2 或 3 個

NT  座標點的總數，為 17 個點

{ }C  定位候選節點 
)SD(data 對一群 data 做標準差運算

{ }S k  第 k 節點的標準差值 
{ }E  歐幾里德距離的集合 

演算法之第 1 行至第 5 行：我們利用回傳的訊號強度將可進行定位，首先，將各

節點回傳強度與強度模型裡的每個地點進行特徵值比較，若差值小於所設定的門檻值

（例如 6 或 12），即認為感測標籤有可能出現在該地點，便將該地點納入候選地點名

單。演算法之第 6 行至第 13 行：針對候選地點，依序將感測標籤回傳之訊號強度，

併入候選地點先前所建立的強度樣本，然後計算每個候選地點合併前後的標準差（第 9 
以及 10 行），再將此兩個數值帶入歐幾里德距離 (Euclidean distance) 公式來計算其差
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異度（第 11 行）。此步驟之目的為，判斷量測到的強度與該地點樣本強度的相似度，

當歐幾里德距離值越小代表該筆量測強度與樣本強度相似度越高，值越大表示相似度越

小。最後，我們選擇強度資料合併前後相似度最高的，作為我們的定位結果（第 12 及 
13 行）。 
 （五） 實驗方法 

驗分為兩種，分別為靜態定位實驗以及動態定位實驗，透過這兩類

型之

所，與此會議室中規畫出 105 個座標位置，並挑出 17 個

位置，停留時間分別為 5 秒至 30 秒，重複測量直

到三

段收到的多筆回傳強度，來進行定位演算，待時間過後，即能

馬上

及統計 
記錄定位的結果，待實驗完成以後再統計其定位的準確

度。

. 動態定位實驗方法 
 個移動時無阻礙的區域，分別位於此會議室左側及右側，

進行

本計畫的定位實

實驗，希望能探究所設計演算法之精確度以及用於動態定位的效果。 
1. 靜態定位實驗方法 

 選定一會議室作為實驗場

座標位用以實驗，我們將實驗過程分為下列三個步驟： 
I. 於實驗地點放置感測標籤 
將感測標籤輪流放置於此 17 個
種特定的網路拓撲類型都測量完成。 
II. 執行定位程式 
程式將根據該時間區

顯示定位結果。 
III. 紀錄定位結果

根據不同的實驗秒數，分別

 
2
我們在此會議出挑出 41
動態移動實驗，感測標籤在左側移動路徑為：起點為 A1，終點為 N1。感測標籤

在右側移動路徑為：起點 A5 而終點為  N5。移動過程均呈直線的狀態。此外，設定

不同的移動秒數：分別為 1 分鐘、2 分鐘以及 3 分鐘。由於須要考慮動態移動時產生

之雜訊對訊號強度的影響，所以設定不同的定位間隔秒數，分別為 3 秒、5 秒及 10 
秒，用以找出較佳的定位之間隔秒數。同樣地，也必須輪流執行三種不同的感測節點部

署類型，直到實驗全部完成為止，動態定位時的移動路徑如圖 4 所示。 

器
材
與
設
備

鐵櫃

鐵
櫃

木桌

A1 A2 A3 A4 A5
B1 B5
C1 C5
D1 D5
E1 E5
F1 F5
G1 G5
H1 H5
I1 I5

J1 J5
K1 K5
L1 L5
M1 M2 M3 M4M5
N1  N2  N3 N4 N5
O1

移動方向

 
圖 4：41 個地點位置圖與移動方向 
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圖 5：靜態定位實驗的平均誤差距離 

五、 實驗結果與討論 
(一) 靜態定位實驗的結果與討論 

接著呈現各配置類型之定位誤差結果，圖 5 之 X 座標為定位總秒數，Y 座標為

平均誤差距離，由實驗結果得知 Type III 誤差距離最小，定位誤差小於一公尺，約為 0.9 
公尺，為三種類型裡定位表現最優異者；而 Type I 定位誤差距離最大，至少兩公尺以

上。 

(二) 動態定位實驗結果與討論 
1. Type I 之定位結果 
 圖 6、7 為不同定位間隔秒數的定位結果準確率比較，由圖 6 顯示，於會議室左

側移動，除了一分鐘的實驗 且 10 秒定位間隔秒數準確率較高外，其餘不論定位間隔

秒數如何改變，其準確率於 40%～50% 範圍間，無特別突出的表現。圖 7 顯示，以會

議室右側移動來說，5 秒為定位間隔的表現較突出，整體平均有 65% 的定位準確率。 
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圖 6：Type I 會議室左側定位結果比較 
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圖 7：Type I 會議室右側定位結果比較 
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圖 8：Type II 會議室左側定位結果比較 
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圖 9：Type II 會議室右側定位結果比較 

2. Type II 之定位結果 
 最後為不同定位間隔秒數的定位結果準確率比較，由圖 8 顯示，於會議室左側移

動，定位間隔 5 秒及 10 秒的結果呈現不穩定之狀態，且定位準確率也不高，在 17%
～50% 間變化，而定位間隔 3 秒之結果較穩定，準確率平均為 36%。由圖 9 顯示，

以會議室右側移動來說，10 秒為定位間隔的表現突出，整體平均有 80% 的定位準確

率，而以 5 秒及 3 秒定位間隔的準確率較佳，分別為 64% 和 60%。 

3. Type III 之定位結果 
 由圖 10 顯示，於會議室左側移動，定位間隔 3 秒、5 秒及 10 秒的結果均呈現

不穩定之狀態，且定位準確率也不高，以 10 秒為定位間隔的準確率只達 17%，是三

者中表現最佳之間隔。由圖 11 顯示，以會議室右側移動之動態定位而言，3 秒、5 秒
及 10 秒定位間隔的準確率較佳，其準確率平均為 70% 以上，而不同的定位間隔秒數

對結果之影響也較小。 
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圖 10：Type III 會議室左側定位結果比較 
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圖 11：Type III 會議室右側定位結果比較 
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圖 12：會議室左側各 Type 之定位結果比較 
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圖 13：會議室右側各 Type 之定位結果比較 
4. 動態移動三種節點部署類型的綜合比較 
 根據實驗結果，我們歸納出較適合用於動態移動定位的節點配置類型。以會議室左

側移動實驗數據顯示（圖 12），節點配置類型之 Type II，配合定位間隔 3 秒最適宜；

以會議室右側移動實驗數據顯示（圖 13），節點配置類型之 Type II，配合定位間隔 3 秒
或 10 秒，均有不錯準確率，因此可知 Type II 最適合用於全會議室空間之動態定位。 

六、結論 
 根據上述的實驗結果，我們分別找出用於動態以及靜態定位，較適合的節點部署類

型，且透過本研究實驗過程所累積的經驗，找出最佳適用於室內環境之定位系統。用於

室內的靜態定位系統，以 Type II 的節點部署方式最適合；而適用於室內的動態定位系

統，亦是 Type II 為最佳，而定位間隔秒數以 3 秒的定位準確度最高。因此，日後於

室內環境較適合採用此節點佈署的類型來進行室內定位。 
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第一屆國際軟計算與模式識別會議 
 

林祝興 
 

東海大學資訊工程學系 
 
 
一、參加會議過程 
 

2009 年 12 月 3 日搭乘馬來西亞航空從台灣桃園國際機場出發，經過大約五小時的飛行，

到達馬來西亞吉隆坡國際機場。到達後，搭乘大會安排的巴士前往住宿的飯店，而本次與會的地

點「麻六甲國際貿易中心 (Malacca International Trade Centre, MITC)」就在飯店的斜對面。MITC 位
於馬來西亞麻六甲一個名為 Ayer Keroh 的小鎮，在這邊舉行的主要活動包括：展覽，音樂會，

晚宴，研討會，會議和表演。這次大會舉行的時間剛好遇到 MITC 正在舉辦資訊展，在與會的

這段時間內可說每天都人山人海。 
國際軟計算與模式識別會議  (International Conference on Soft Computing and Pattern 

Recognition, SoCPaR 2009) 雖說是第一次舉辦，但其會議內容探討的範圍也是相當廣泛，主辦的

馬來西亞國民科技大學 (Universiti Teknikal Malaysia Melaka, UTeM) 表現的也可圈可點。由於本

人的報告被安排在大會的最後一天，趁著會議還未正式開始前抽空考察了一下麻六甲這個著名的

古城。 
12 月 5 日，早上八點步行到 MITC 辦理註冊手續、拿取相關資料，並與在場的工作人員

及國外學者們寒暄交流，隨後便進入會議場所聆聽演講 (Keynote)。在本次的大會中共安排了七

場演講，與兩場討論會（學術與工業各一場），使本人獲益良多。此外，大會將接受的論文分成

三個 Session（一天一場），每個 Session 分成六個房間同時舉行，每個房間安排大約 7 到 8 篇
論文報告。聆聽其他人的研究成果，使我有種茅塞頓開的感覺，讓我的研究視野更加廣闊。 
 
二、與會心得 
 

在這次的 SoCPaR 2009 研討會中，本人所發表的學術論文，所屬的議題為 Genetic Algorithm 
Optimization，而論文的題目為 Investigations of Factors Affecting the Genetic Algorithm for Shortest 
Driving Time，論文所從事的研究以基因演算法為主，其概念源自於自然界中的演化法則，包括遺

傳、選擇、突變及染色體交換。而最短行車時間問題改自最短路徑問題，對於圖論中邊的權重加

入最高限速，用以計算兩點間的行車時間。本人在 SoCPaR 2009 投稿的論文中，探討基因演算

法的各項參數對求取最短行車時間的影響，期望能提升近似最佳解的精確度。報告中主持人和與

會者提出的問題讓本人思考更加深邃，挖掘出不少之前未注意到的地方，會後的討論也讓本人跟

各國的學者與研究人員有更進一步的交流。 
 
三、考察參觀活動 
 

麻六甲（又譯馬六甲，馬來文：Melaka，英語：Malacca），是馬來西亞的一個州，在馬來半

島南部，瀕臨麻六甲海峽，首府麻六甲市，有古城之稱。馬六甲州面積 1,650 平方公里，人口約

73 萬。古時明史記載滿剌伽，被葡萄牙侵佔後，改稱麻六甲。根據聯合國教科文組織 (UNESCO) 



於 2008 年 7 月 7 日在加拿大魁北克當地時間上午 9 時 30 分（大馬時間 9 時 30 分）召開

的世界文化遺產大會後，宣布馬六甲市正式被列入世界遺產名錄。 
麻六甲在漢代至唐代稱為哥羅富沙。唐永徽中，曾獻五色鸚鵡。明永樂三年，酋長西利八兒

速喇（拜里米蘇拉）遣使上表，願為屬郡。永樂七年，明成祖命三保太監鄭和封西利八兒速喇為

滿喇加王，從此不隸屬暹羅。永樂九年，拜里迷蘇喇繼王位，率領妻子和隨從 540 人來朝，進

貢麒麟（長頸鹿）。 
永樂至宣德年間鄭和下西洋，曾以麻六甲為大本營，建立城牆、排柵和鼓樓、角樓，並建設

倉庫儲存錢糧百貨。鄭和船隊開往古里、爪哇等國都先在馬六甲停泊；由阿丹、忽魯莫斯等國回

程時，也在馬六甲聚集，打點錢糧，入庫保存，等候信風駛返中國。至今麻六甲還保存不少鄭和

遺迹，三寶山為鄭和船隊在麻六甲紮營的地點。在山腳至今仍有一間三寶廟及一口相傳為鄭和下

令挖掘的三寶井。 
此外 1511 年 8 月 24 日，麻六甲被葡萄牙人在擊敗印度後征服，並成為葡萄牙人在東印

度群島擴張的戰略基地。1641 年，荷蘭人得到柔佛蘇丹的幫助，擊敗葡萄牙人佔領麻六甲。荷

蘭從 1641 年到 1795 年統治麻六甲，但對將其發展成貿易中心不感興趣，作為治理中心的重要

性被印尼的巴達維亞（雅加達）取代。 
以其歷史背景來看，有許多與台灣相似的地方，所以在麻六甲看得到不同風格的各種建築，

著名的景點包括；荷蘭紅屋、基督堂、雞場街、青雲亭、鄭和廟…等，而其食物的風味也別具特

色。 
 
四、建議 
 

International Conference on Soft Computing and Pattern Recognition (SoCPaR 2009) 國際研討

會，是具有前瞻性的國際會議，其中討論了許多 Soft Computing 與 Pattern Recognition 的技術和

相關應用趨勢，展現出各位學者不同的創新觀念與建議，透過與各學著的學習與討論，讓與會的

人員都深感會益良多。希望未來我國能不斷地爭取類似此種國際研討會的主辦權，相信這將對我

國的學術活動與國際地位有正面的意義與幫助，並且可以提升我國在軟體技術分面的競爭力。 
 
五、攜回資料名稱及內容 
 

 SoCPaR 2009 INTERNATIONAL CONFERENCE ON SOFT COMPUTING AND 
PATTERN RECOGNITION 會議行程一本 

 SoCPaR 2009 INTERNATIONAL CONFERENCE ON SOFT COMPUTING AND 
PATTERN RECOGNITION 論文集摘要一本 

 SoCPaR 2009 INTERNATIONAL CONFERENCE ON SOFT COMPUTING AND 
PATTERN RECOGNITION 論文集光碟一片 

 
六、其他 
 

本人參加這次在馬來西亞麻六甲舉辦的 International Conference on Soft Computing and 
Pattern Recognition (SoCPaR 2009) 國際研討會感覺獲益良多，除了聽取許多外國學者的研究成果

之外，在與國外學者的交流中也大大提升了英語的聽、說能力。此外，也順道參觀了古色古香的

麻六甲城並享用當地的特色美食，為此嚴肅的學術研討會增添了一絲輕鬆的氣息。最後本人特別



感謝行政院國家科學委員會的補助經費，使本人有機會到麻六甲參與此次盛會。未來，希望國家

能讓更多的人有機會能參與類似的研討會，進而提升校內學者的學術涵養與實務能力。 
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技術移轉 

權利金 0 0 100% 千元  

碩士生 4 4 100%  

博士生 1 1 100%  

博士後研究員 0 0 100%  

國內 

參與計畫人力 

（本國籍） 

專任助理 0 0 100% 

人次 

 

期刊論文 0 0 100%  

研究報告/技術報告 0 0 100%  

研討會論文 1 1 100% 

篇 

 
論文著作 

專書 0 0 100% 章/本  

申請中件數 0 0 100%  
專利 

已獲得件數 0 0 100% 
件 

 

件數 0 0 100% 件  
技術移轉 

權利金 0 0 100% 千元  

碩士生 0 0 100%  

博士生 0 0 100%  

博士後研究員 0 0 100%  

國外 

參與計畫人力 

（外國籍） 

專任助理 0 0 100% 

人次 

 



其他成果 

(無法以量化表達之成

果如辦理學術活動、獲
得獎項、重要國際合
作、研究成果國際影響
力及其他協助產業技
術發展之具體效益事
項等，請以文字敘述填
列。) 

無 

 成果項目 量化 名稱或內容性質簡述 

測驗工具(含質性與量性) 0  

課程/模組 0  

電腦及網路系統或工具 0  

教材 0  

舉辦之活動/競賽 0  

研討會/工作坊 0  

電子報、網站 0  

科 
教 
處 
計 
畫 
加 
填 
項 
目 計畫成果推廣之參與（閱聽）人數 0  



 



國科會補助專題研究計畫成果報告自評表 

請就研究內容與原計畫相符程度、達成預期目標情況、研究成果之學術或應用價

值（簡要敘述成果所代表之意義、價值、影響或進一步發展之可能性）、是否適

合在學術期刊發表或申請專利、主要發現或其他有關價值等，作一綜合評估。

1. 請就研究內容與原計畫相符程度、達成預期目標情況作一綜合評估 

■達成目標 

□未達成目標（請說明，以 100字為限） 

□實驗失敗 

□因故實驗中斷 

□其他原因 

說明： 

2. 研究成果在學術期刊發表或申請專利等情形： 

論文：■已發表 □未發表之文稿 □撰寫中 □無 

專利：□已獲得 □申請中 ■無 

技轉：□已技轉 □洽談中 ■無 

其他：（以 100字為限） 
3. 請依學術成就、技術創新、社會影響等方面，評估研究成果之學術或應用價
值（簡要敘述成果所代表之意義、價值、影響或進一步發展之可能性）（以

500字為限） 

本計畫利用符合 ZigBee 聯盟規範之感測器設備，建構出適合室內定位的網路拓撲，利用

感測節點傳回訊號的強度變化，設計出一種室內快速定位演算法。經過實驗證明，訊號的

強度與感測器擺設的角度，將影響定位的精準度，我們針對不同的室內空間，採取不同的

感測節點佈署方式，進而得到較精確的定位結果。此外，本計畫亦針對長時間靜止或經常

移動的被照護者，找出最佳的節點佈署方式以及最佳定位的間隔秒數，所以本計畫完成之

定位系統其應用彈性極高，可針對不同的應用環境進行參數調整。 

本計畫所進行的一系列實驗，不僅可驗證定位演算法的正確性，也培養參與人員的高度耐

心、分析資料的能力以及團隊合作的精神。實驗之成果及開發之相關程式，日後可供此領

域研究人員參考之用，對國內學術發展盡棉薄之力。 



 


