








可追溯性。
自 2017 年起配合行政院農業委

員會智慧農業計畫，發展我國自主研
發之電子觀察員，由國立臺灣大學郭
彥甫副教授及國立成功大學陳永裕副
教授團隊共同研發「具辨識功能之電
子觀察員系統」，目標對象係提供給
無法派駐觀察員之我國小型延繩釣漁
船使用。該系統具備「自動化魚種辨
識」、「魚體長量測」、「運作事件
紀錄簿」、「陣列式影像儲存」及「漁
獲定位資訊」等功能，可記錄漁獲魚
種、長度、捕獲位置之經緯度、時間
及漁船相關資料等，電子觀察員架構
如圖 1，我國自主研發之電子觀察員
已有 4 艘漁船配合實驗（表 4）。

其 中， 魚 種 辨 識 為 我 國 電 子 觀
察員系統獨步全球之一大特點，研究
團隊利用深度學習中 4 種不同的卷
積 神 經 網 路（Convolutional Neural 
Network），建立模型以自動辨識我
國延繩釣漁業中常見的 8 種漁獲，分
別為長鰭鮪、大目鮪、黃鰭鮪、南方
黑鮪、黑皮旗魚、雨傘旗魚、劍旗魚
與鬼頭刀，並利用駐船觀察員所拍攝
之魚種照片訓練系統，魚種辨識之平
均準確率可達 95.82%，辨識所花費
之最短時間為 7.81 毫秒 / 張（表 5）；
利用遮罩區域卷積神經網路（Mask 
R-CNN） 偵 測 魚 體（ 圖 2）， 達 到
94.54% 魚體偵測率；並利用影像中
色板計算影像比例尺，以魚吻和尾差之

圖 1. 電子觀察員系統架構。
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間的距離及影像比例尺計算出魚體實際
的長度，另校正後，在無色板魚體影
像中達到魚體長測量誤差 4.63%。

參、 結語

目前我國電子觀察員系統發展，
透過產、官、學合作，務實開發及進

行實驗，分階段完成既定目標，讓漁
業慢慢蓄積下一階段管理能量，未來
倘能落實，則更能加深我國漁業對於
國際之責任，且期望透過電子觀察員
系統研發之具體行動，強化未來我國
漁業之監測、管制與偵察（MCS）機
制，提升國際形象，鞏固我國遠洋漁
業之國際實力。

表 4. 我國電子觀察員系統試驗情況

試驗船 1 試驗船 2 試驗船 3 試驗船 4

本資料

噸級數
CT7

（500 噸以上未
滿 1000 噸）

CT4
（50 噸以上未滿

100 噸）

CT3
（20 噸以上未滿

50 噸）

CT2
（10 噸以上未滿

20 噸）

洋區 北太平洋 太平洋 太平洋 臺灣經濟水域

目標魚種 秋刀魚 鮪、旗類 鮪、旗類 鮪、旗類

電子觀察員 第一代 第二代 第二代 第三代

測時間

作業開始 2018/7/31 2018/11/30 2019/4/26 2019/5/6

作業結束 2018/12/10 2019/4/3 尚未回收 2019/7/1

駐船觀察員隨船天數 無 125 天 無 無

EMS 觀測天數 132 天 125 天 尚未取得 55 天

EMS 影像天數 29 天 90 天 尚未取得 12 天

資料來源：研究團隊提供。

圖 2. 各類魚體偵測。

表 5. 各模型架構之最高平均準確率與運算時間

模型 平均準確率（%） 標準差 運行速度（ms）

模型 1 94.68（λ= 0.0） 0.23 11.84

模型 2 94.50（λ= 0.4） 0.35 8.97

模型 3 95.82（λ= 0.6） 0.27 10.97

模型 4 93.46（λ= 0.8） 0.35 7.81

資料來源：研究團隊提供。
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