
準確率(Accuracy)為96.84%
靈敏度(Sensitivity)為98.68%
特異性(Specificity)為89.47%

均方根誤差(RMSE)約為0.07 m

手持

研究成果

基於移動式光達之人行道可通行區域自動建構與瓶頸分析
陳佑綺 王驥魁

近年來，隨著高齡化社會及無障礙通行需求提升，人行道與騎樓通行品質已成為都市公共空間改善的重要議題。然而，受違規停車、店家擺設及障礙物影響，常造成人行道淨寬不
足，而傳統人工量測方式難以完整掌握路段之可通行區域及瓶頸分布。依據《市區道路及附屬工程設計規範》第16條規定，可供行人連續通行之最小淨寬為0.9m。本研究以臺南市
為研究場域，利用移動式光達(Mobile LiDAR)高精度、高密度且快速取得三維點雲之特性，結合CloudCompare及Python建構半自動化分析流程，建立連續性可通行區域並辨識瓶
頸位置，提供人行環境評估與道路管理之參考。

前言、動機與目的

研究方法

國立成功大學測量及空間資訊學系  大專生
國立成功大學測量及空間資訊學系  教授
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成果驗證與結論

１*1 2
1

2

*

以育樂街為例，設研究路段起點及終點建立參考軸線，並每隔1 m配置一組垂直於道
路方向之分析斷面（共95個），作為程式量測與人工判釋之共同量測基準。

起點終點

10 m

程式碼：於通行區域成果圖中，沿法向量兩側進行橫向
掃描，擷取該斷面所對應之通行資訊

人工判釋：依據原始點雲分布判釋各斷面之可通行範
圍，並記錄其通行資訊

程式量測之人行道淨寬平均較人工量測小 0.0143 m
差異達統計顯著(p = 0.045)

成對樣本t檢定

PR曲線

AUC 為 0.998，顯示模型具良好分類效能
最高 F1-score 為 0.980，對應之最佳判定門檻為 0.90 m

以 0.90 m 作為最小淨寬判定門檻，不僅符合《市區道路及附屬工程設計規範》
所訂之最小淨寬要求，亦與 PR 曲線最高 F1-score(0.980)所對應之最佳判定門檻
一致。驗證結果顯示，程式通行判定之準確率達 96.84%；淨寬量測之 RMSE 約
為 0.07 m，程式相較人工量測平均僅低估約 1.43 cm，顯示具良好的瓶頸辨識與
淨寬量測能力。整體而言，本研究建立之半自動化分析流程具良好的可靠性與可
重現性，可有效應用於人行空間可通行區域建構、淨寬量測與瓶頸辨識，提升人
行環境巡檢與瓶頸盤點效率。

資料取得 點雲前處理 可通行區域建構

使用Hovermap移動式光
達設備蒐集點雲資料，沿
研究路段往返掃描以提高
掃描覆蓋率。

SOR 濾除離群點雜訊與離群點

ROI空間裁切 設定精確研究範圍

CSF 辨識地面

DEM 將點雲轉換為網格地表高程資料

nDSM 計算各點雲相對於地面之高度

Morphology 對通行遮罩進行平滑與修正，和
最小通行寬度篩選(90 cm)建立可
通行區域

CCL 排除符合通行寬度要求但面積過小、不具
實際通行意義之區域

confusion matrix

（俯視）

可通行孤立可通行 障礙物 不可通行不可通行 孤立可通行

主要可通行區域：符合最小通行寬度且具有連續性之人行空間

孤立可通行區域：符合通行寬度要求，但因未與主要通行路徑連接

不可通行區域：因柱體、障礙物及局部狹窄路段而形成數處中斷，寬度不足
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