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【57】申請專利範圍
1.　一種交通安全學習系統，包括：一顯示裝置；一感測器，用以擷取對應於一使用者的至
少一影像；以及一計算模組，用以通訊連接至該顯示裝置與該感測器，用以透過該顯示

裝置顯示一交通情境，根據該至少一影像判斷該使用者的一動作，並判斷該動作是否符

合該交通情境的一交通規則以計算出一分數，其中該至少一影像包括一深度影像與一亮

度影像，該深度影像包括多個深度，該計算模組用以執行多個步驟：對於鄰近的每兩個

該些深度，計算該兩個深度在一 X方向上的第一梯度與一 Y方向的第二梯度，並根據該
第一梯度與該第二梯度計算一角度；將該角度累加至 0至 360度之間的多個角度槽的其
中之一；以及將該些角度槽的數值作為該深度影像的特徵向量。

2.　如請求項 1所述之交通安全學習系統，其中該計算模組只擷取該至少一影像中的上肢影
像或下肢影像，該動作為上肢動作或下肢動作。

3.　如請求項 1所述之交通安全學習系統，其中該交通情境包括十字路口、單向轉彎、圓
環、直行、平交道或丁字路，並且該交通情境包括至少一障礙物。

4.　如請求項 1所述之交通安全學習系統，其中該計算模組還設定多個預設動作並執行多個
步驟：偵測該亮度影像中的一行人；藉由一第一分類器根據該亮度影像計算該行人對應

至該些預設動作的多個第一信心值；藉由一第二分類器根據該深度影像計算該行人對應

至該些預設動作的多個第二信心值；以及合併該些第一信心值與該些第二信心值以判斷

該使用者的該動作屬於該些預設動作的其中之一。

5.　如請求項 4所述之交通安全學習系統，其中該計算模組根據以下方程式(1)、(2)決定該動
作，w(xk)=arg maxj(qj(xk))   (1) qj(xk)=Σsysαs．K(pjk,pjs)+b   (2)其中 xk代表該行人，pjk
包括了該行人對應至該些預設動作中第 j個預設動作的該第一信心值與該第二信心值，
pjs代表經過支持向量機訓練後對應至該第 j個預設動作的第 s個支持向量，ys為該第 s
個支持向量所對應的標籤，αs為該第 s個支持向量所對應的拉格朗治(Lagrange)乘數，b
為一常數，K(.,.)為核心函數，w(xk)為該行人的該動作所對應的信心值。
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6.　一種交通安全學習方法，用於一計算模組，該交通安全學習方法包括：透過一感測器擷
取對應於一使用者的至少一影像，其中該至少一影像包括一深度影像與一亮度影像，該

深度影像包括多個深度；對於鄰近的每兩個該些深度，計算該兩個深度在一 X方向上的
第一梯度與一 Y方向的第二梯度，並根據該第一梯度與該第二梯度計算一角度；將該角
度累加至 0至 360度之間的多個角度槽的其中之一；將該些角度槽的數值作為該深度影
像的特徵向量；透過一顯示裝置顯示一交通情境；根據該至少一影像判斷該使用者的一

動作；以及判斷該動作是否符合該交通情境的一交通規則以計算出一分數。

7.　如請求項 6所述之交通安全學習方法，更包括：只擷取該至少一影像中的上肢影像或下
肢影像，其中該動作為上肢動作或下肢動作。

8.　如請求項 6所述之交通安全學習方法，其中該交通情境包括十字路口、單向轉彎、圓
環、直行、平交道或丁字路，並且該交通情境包括至少一障礙物。

圖式簡單說明

[圖 1]是根據一實施例繪示交通安全學習系統的示意圖。
[圖 2]是根據一實施例繪示亮度影像與深度影像的特徵擷取示意圖。
[圖 3]是根據一實施例繪示交通安全學習方法的流程圖。
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