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【57】申請專利範圍
1.　一種智慧魚飼料投餵系統，包括：
一感測模組(14)，配置於一魚池，以檢測該魚池的至少一環境參數資料；
一監控模組(16)，配置於該魚池，以捕捉該魚池內魚群的影像，而產生一影像資料；
一處理模組(12)，耦接該感測模組(14)和該監控模組(16)，以取得該至少一環境參數數
據，並執行一人工智慧引擎(204)以依據該至少一環境參數資料分析該魚池內該魚群的情
況，而產生一預測需求量和一控制指令；

一控制模組(18)，耦接該處理模組(12)，以接收該預測需求量和該控制指令；以及
一投餵機(20)，配置於該魚池，並耦接該控制模組(18)，
其中在一起始時間，該控制模組(18)會依據該預測需求量控制該投餵機(20)投餵魚飼料，
經過從該起始時間經過一預設時間後，該控制模組(18)依據該控制指令來控制該投餵機
(20)繼續投餵該魚飼料或停止投餵該魚飼料。

2.　如請求項 1所述之智慧魚飼料投餵系統，其中該控制模組(18)經過一預設時間後，依據
該控制指令來控制該投餵機(20)繼續投餵該魚飼料或停止投餵該魚飼料。

3.　如請求項 1所述之智慧魚飼料投餵系統，更包括：
一資料庫模組(22)，耦接該處理模組(12)，並儲存每次該魚池之魚群進食的影像資料和該
至少一環境參數資料；

其中該處理模組(12)係存取該資料庫模組(22)中的該影像資料和該至少一環境參數資料來
訓練該人工智慧引擎(204)。

4.　如請求項 3所述之智慧魚飼料投餵系統，其中該資料庫模組(22)，用以記錄該處理模組
(12)所處理的所有歷程，以提供給該人工智慧引擎(204)進行訓練。

5.　如請求項 1所述之智慧魚飼料投餵系統，其中該至少一環境參數資料包括水溫、魚隻重
量和身長、魚隻群集密度、以及該魚池內之水的酸鹼值和溶氧量至少其中之一或二者以

上的組合。

6.　一種投餵機的控制方法，其中該投餵機用於向一魚池投餵魚飼料，該控制方法包括至少
下列步驟：
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檢測該魚池的至少一環境參數資料；

捕捉該魚池內魚群的影像，而產生一影像資料；

啟動一人工智慧引擎(204) ，並在一起始時間，依據該至少一環境參數資料產生一預測需
求量和一控制指令，以控制該投餵機(20)按照該預測需求量投餵魚飼料；以及
從該起始時間經過一第一預設時間後，依據該影像資料產生該控制指令，以決定該投餵

機是否繼續投餵魚飼料。

7.　如請求項 6所述之投餵機的控制方法，其中從該起始時間經過該第一預設時間後，該人
工智慧引擎(204)會執行下列步驟：
依據該影像資料判斷該魚池水面上魚飼料的數量是否超過一第一臨界值；以及

當從該起始時間經過該第一預設時間後，該魚池水面上魚飼料的數量超過該第一臨界值

時，則發出該控制指令，使該投餵機停止投餵魚飼料。

8.　如請求項 7所述之投餵機的控制方法，其中當從該起始時間經過該第一預設時間後，該
魚池水面上魚飼料的數量小於該第一臨界值時，該人工智慧引擎(204)執行下列步驟：
再經過一第二預設時間後，依據該影像資料判斷該魚池水面上魚飼料的數量是否低於一

第二臨界值；

當從該起始時間經過該第一預設時間和第二預設時間後，該魚池水面上魚飼料的數量低

於該第二臨界值時，則發出該控制指令使該投餵機繼續投餵魚飼料；以及

當從該起始時間經過該第一預設時間和第二預設時間後，該魚池水面上魚飼料的數量大

於該第二臨界值時，則發出該控制指令使該投餵機停止投餵魚飼料。

9.　如請求項 8所述之投餵機的控制方法，其中該第一臨界值為 35，而該第二臨界值則為
5。

10.   如請求項 7所述之投餵機的控制方法，其中該至少一環境參數資料包括水溫、魚隻重量
和身長、魚隻群集密度、以及該魚池內之水的酸鹼值和溶氧量至少其中之一或二者以上

的組合。

11.   一種電腦可讀取儲存裝置，適於儲存至少一程式碼，用於控制一投餵機(20)，當該至少
一程式碼被讀取後，則一人工智慧引擎(204)被啟動，並執至少下列程序：
從一感測模組(14)取得一魚池的至少一環境參數資料；
從一監控模組(16)取得捕捉該魚池之魚群的影像所生成的一影像資料；
在一起始時間，依據該至少一環境參數資料和該影像資料產生一預測需求量和一控制指

令，以控制該投餵機按照該預測需求量向該魚池投餵魚飼料；以及

從該起始時間經過一第一預設時間後，依據該影像資料產生該控制指令，以決定該投餵

機是否繼續投餵魚飼料。

12.   如請求項 11所述之電腦可讀取儲存裝置，其中該人工智慧引擎(204)從該起始時間經過
該第一預設時間後，會執行下列步驟：

依據該影像資料判斷該魚池水面上魚飼料的數量是否超過一第一臨界值；以及

當從該起始時間經過該第一預設時間後，該魚池水面上魚飼料的數量超過該第一臨界值

時，則發出該控制指令，使該投餵機停止投餵魚飼料。

13.   如請求項 12所述之電腦可讀取儲存裝置，其中當從該起始時間經過該第一預設時間後，
判斷該魚池水面上魚飼料的數量小於該第一臨界值時，該人工智慧引擎執行下列步驟：

再經過一第二預設時間後，依據該影像資料判斷該魚池水面上魚飼料的數量是否低於一

第二臨界值；

當從該起始時間經過該第一預設時間和第二預設時間後，該魚池水面上魚飼料的數量低

於該第二臨界值時，則發出該控制指令使該投餵機繼續投餵魚飼料；以及

(2)
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當從該起始時間經過該第一預設時間和第二預設時間後，該魚池水面上魚飼料的數量大

於該第二臨界值時，則發出該控制指令使該投餵機停止投餵魚飼料。

14.   如請求項 13所述之電腦可讀取儲存裝置，其中該第一臨界值為 35，而該第二臨界值則
為 5。

15.   如請求項 13所述之電腦可讀取儲存裝置，其中該第一預設時間為 1分鐘，而該第二預設
時間則為 3分鐘。

圖式簡單說明

為使本揭露之上述和其他目的、特徵、優點與實施例能更明顯易懂，所附圖式之說明如

下：

圖 1繪示為依照本揭示之一較佳實施例的一種智慧魚飼料投餵系統的功能方塊圖。
圖 2繪示為依照本揭示之一較佳實施例的一種處理模組的功能方塊圖。
圖 3繪示為依照本揭示之一較佳實施例的一種投餵機之控制方法的步驟流程圖。
圖 4繪示為依照本揭示之一較佳實施例的一種控制模組的功能方塊圖。
圖 5繪示為依照本揭示之一較佳實施例的一種圖 3之步驟 S310的詳細步驟流程圖。
圖 6繪示為依照本揭示第二實施例的一種智慧魚飼料投餵系統的功能方塊圖。

(3)
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