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【57】申請專利範圍
1.　一種蝦隻之體長重量量測系統，包括：
一運算裝置，安裝有一機器學習模型模組(110)；以及
一雙目相機裝置(14)，耦接該運算裝置，並具有一左鏡頭(14a)和一右鏡頭(14b)，係擷取
該蝦隻(S)所在環境(EUW)的一即時影像，並將其傳送至該運算裝置，使該機器學習模型
模組(110)執行至少下列步驟：
比對該左鏡頭(14a)和該右鏡頭(14b)的畫素差異，而獲得該蝦隻(S)所在環境的深度資訊；
從該即時影像辨識出該蝦隻；

從該機器學習模型模組(110)提取已經訓練好的一邊界框(B)，並套設於所辨識出來的蝦隻
(S)上；
收集該邊界框(B)中每一畫素所代表的一深度資訊，以及對該蝦隻(S)的頭部和尾部進行定
位；

執行一輪廓擬合和一曲線長度計算程式，來計算該蝦隻(S)的頭部到尾部之間的體長；以
及

依據該蝦隻(S)的體長計算該蝦隻(S)的重量；其中
該機器學習模型模組(110)包括一邊緣計算模型(116)，該邊緣計算模型(116)係將該蝦隻的
體長帶入以下的公式：

其中W是估算出來的該蝦隻(S)的重量；L則是該蝦隻計算出來的體長；以及 a和 b則是
由一回歸模型訓練出來的參數值。

2.　如請求項 1所述之蝦隻之體長重量量測系統，更包括：
一容置網具(32)，具有：
一底部(302)，具有一平坦面，且在該平坦面上具有多個孔洞，而使該底部呈現一網狀結
構，其中該雙目相機裝置(14)安裝於該平坦面的一側；以及
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至少一側壁(304)，設置於該底部的邊緣上，並將該底部(302)圍繞起來，且該側壁係(304)
大致向該平坦面設置有該雙目相機裝置)14)的一側延伸，而使該容置網具(32)呈現一盆狀
結構。

3.　如請求項 1所述之蝦隻之體長重量量測系統，運算裝置可以包括邊緣運算裝置(12)或雲
端裝置(54)。

4.　如請求項 3所述之蝦隻之體長重量量測系統，其中該邊緣運算裝置(12)具有：
一處理模組(102)；以及
一儲存裝置(104)，耦接該處理模組(102)，並安裝有該機器學習模型模組(110)，
其中該處理模組(102)係執行該機器學習模型模組(110)，其中該機器學習模型模組(110)包
括 YOLO模型(112)、立體視差計算模型(114)和邊緣計算模型(116)至少其中之一。

5.　如請求項 1所述之蝦隻之體長重量量測系統，其中該雙目相機裝置(14)在使用前更進行
一標定程序，包括下列步驟：

使該雙目相機裝置(14)用不同的角度拍攝一棋盤格，並產生多個左鏡頭(14a)和右鏡頭(14b)
的拍攝影像；

將該左鏡頭(14a)和該右鏡頭(14b)所擷取之影像的角點位置進行匹配與計算，以進行幾何
校正；以及

經由一標定演算法獲得該雙目相機裝置的多個內部參數、多個外部參數和旋轉矩陣。

6.　如請求項 1所述之蝦隻之體長重量量測系統，其中該雙目相機裝置(14)更配置一光源，
可於擷取該即時影像時，向該蝦隻(S)所在的環境(EUW)發出一照明光。

7.　如請求項 6所述之蝦隻之體長重量量測系統，其中該照明光的波長範圍可以為以下範圍
其中之一：

a. 可見光，其波長介於 380nm至 780nm之間；
b. 近紅外光，其波長介於 0.75μm至 2μm之間；
c. 中紅外光，其波長介於 2μm至 4μm中間；以及
d. 遠紅外光，其波長介於 4μm至 1000μm之間。

8.　一種蝦隻之體長重量量測方法，包括下列步驟：
提供一機器學習模型模組(110)；
從一雙目相機裝置的左鏡頭(14a)和右鏡頭(14b)擷取該蝦隻所在環境的即時影像；
比對該左鏡頭和該右鏡頭的畫素差異，而獲得該蝦隻(S)所在環境(EUW)的深度資訊；
從該即時影像辨識出該蝦隻(S)；
從該機器學習模型模組提取已經訓練好的一邊界框，並套設於所辨識出來的蝦隻上；

收集該邊界框中每一畫素所代表的一深度資訊，以及對該蝦隻的頭部和尾部進行定位；

執行一輪廓擬合和一曲線長度計算程式，來計算該蝦隻的頭部到尾部之間的體長；以及

依據該蝦隻的體長計算該蝦隻的重量，包括下列步驟：

將該蝦隻的體長帶入以下的公式：

其中W是估算出來的該蝦隻(S)的重量；L則是該蝦隻計算出來的體長；以及 a和 b則是
由一回歸模型訓練出來的參數值。

9.　如請求項 8所述之蝦隻之體長重量量測方法，其中該機器學習模型模組(110)包括 YOLO
模型、立體視差計算模型和邊緣計算模型至少其中之一。

10.   如請求項 9所述之蝦隻之體長重量量測方法，其中該 YOLO模型係被訓練而生成該邊界
框。

11.   如請求項 8所述之蝦隻之體長重量量測方法，其中該雙目相機裝置在使用前更進行一標
定程序，包括下列步驟：

(2)
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使該雙目相機裝置用不同的角度拍攝一棋盤格，並產生多個左鏡頭和右鏡頭的拍攝影

像；

將該左鏡頭和該右鏡頭所擷取之影像的角點位置進行匹配與計算，以進行幾何校正；以

及

經由一標定演算法獲得該雙目相機裝置的多個內部參數、多個外部參數和旋轉矩陣。

12.   如請求項 8所述之蝦隻之體長重量量測方法，更包括下列步驟：
將該深度資訊中未在一預設範圍內的深度值濾除；以及

從濾除後的深度值中取一中位數當作各該畫素代表的深度值。

13.   如請求項 8所述之蝦隻之體長重量量測方法，其中 a和 b的值會依據蝦隻的種類和所在
環境的不同而有差異。

14.   如請求項 8所述之蝦隻之體長重量量測方法，其中各該畫素所對應的深度資訊，係利用
四分位距(IQR)濾波，並且進行取中位數程序所獲得。

圖式簡單說明

圖 1繪示為依照本揭示第一實施例的一種蝦隻之體長重量量測系統的功能方塊圖。
圖 2繪示為依照本揭示之一較佳實施例的一種邊緣運算裝置的功能方塊圖。
圖 3繪示為依照本揭示之一較佳實施例的一種雙目相機標定程序的步驟流程圖。
圖 4繪示為依照本揭示之一較佳實施例的一種 Yolo模型的示意方塊圖。
圖 5繪示為依照本揭示之一較佳實施例的一種計算蝦隻體長及重量的步驟流程圖。
圖 6繪示為依照本揭示之一較佳實施例的一種獲得每一畫素之深度值的流程圖。
圖 7繪示為依照本揭示之第二實施例的一種蝦隻之體長重量量測系統的功能方塊圖。
圖 8繪示為依照本揭示之第三實施例的一種蝦隻之體長重量量測系統的功能方塊圖。
圖 9繪示為依照本揭示之第四實施例的一種利用雙目視差深度之量測系統之的功能方塊

圖。

圖 10繪示為依照本揭示之一較佳實施例的一種蝦隻之體長重量量測方法的步驟流程圖。
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