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     這項研究將開發一種針對視覺障礙者的可穿戴設備。該設備使用樹莓派
和連接在其上的攝像頭來捕捉實時影像。並利用 YOLOv5 + CBAM模型對
這些影像進行檢測和分類，目前能偵測的物體有樓梯、花盆、三角錐、坑

洞四種。最後物體的名稱將被傳送到樹莓派，並將接收到的文字轉換為語

音，實際上路準確率最高可以達到70~80%左右。

 專題所偵測的主要目標總共有四個，樓
梯、地上坑洞 、 三角錐、花盆。
這四種類別的照片，組成一個有7500張
左右的照片的數據集來進行訓練。

YOLOv5m + CBAM 經過實際路上偵測後我們發現，環境光線、

地形等多種因素，會使得些許誤判產生，而

實際準確率依然有70%~80%左右。未來，
希望能提高障礙物辨識的準確率和增加辨識

的障礙種類，為視障者提供更優良的偵測障

礙物服務。
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把原版的Yolov5m與加了CBAM後的Yolov5m
訓練出來的模型進行性能比對，可以看到加了

CBAM後的模型的Precison上升了2%左右，
Recall、F1-score和Accuracy也有些微的提
升，由此可知加了CBAM後讓我們的模型性能
有稍微的提升。

YOLOv5m


