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摘要
在精障就業輔導體系中，長期以來一直

存在一個問題，就是如何偵測身心障礙者是否
走失，這裡所稱身心障礙者，主要為認知障礙
者(譬如:腦部創傷、腦性小兒麻痺、智能不足、
精神分裂症和阿茲海默症)，並在偵測到走失
時發出警告，此問題牽涉到兩個層面，(1)身心
障礙者是否可獨立在外活動，(2)看顧的人員，
包含家長和就輔員，可否放心的讓此位身心障
礙者出門。爲此，我們不斷思考該使用何種科
技，以不侵犯身心障礙者的隱私為前提，而可
準確偵測身心障礙者的移動路徑，進而達到偵
測走失並提出警示的目標。

在這個模型當中，我們使用 GPS 來感
測，並記錄每一段路程中的位置資訊，像是出
發的地點和目的地，當此位身心障礙者偏離可
能路徑之後，即顯示此位學員已經走失，並在
偵測走失之後，立即發出通知給就業輔導員和
此位身心障礙者的家人，達到走失偵測和示警
的作用。本篇論文的貢獻，在於使用一種新的
行徑軌跡的分析方式，不同於之前研究所使用
的 Markov Model，而是以 Tree Model 為基
礎，使用 time-constrained breadth first search，
藉由路徑意向預測，及早發出預防性走失警
告，因此不同於一般的走失後的告知。

關鍵詞:就輔員，偵測走失，精神障礙者，GPS
Abstract
There is a problem that how to detect the error of
the way to the work place if the cognitive
impairments on the wrong way, this problem
also confused the nonprofit organization for a
long time. For this reason we must construct a
system when it detects the error, then the system
alert an error message to the job coaches.
If our research can offer this kind of service, that
the mental impairments can do that kind of things.
(1)The mental impairments will go outside by
themselves. (2) The people who take care of them
will let them go outside and don’t worry about

them.
By the way, our research is finding which
technology we could use and how to use those
technologies for this problem. Besides, our
research must avoid the issue of privacy and
then the system must detect the error of mental
impairments in high-precision.
In this paper, we use GPS sensor to find the
position of the mental impairment then record
the initial position and destination goal. And we
use a tree model framework to detect if the
mental impairments take the wrong way or not.
When the mental impairment lose the way, this
system alert a message to the job coach and the
mental impairment’s family, then this system
reach the goal of detect and warning.
Keywords: job coach, error detect, mental
impairment, GPS
1. 前言

目前位置定位服務的走向是如何根據此
位使用者的位置，來判斷此位使用者在此位置
上的意圖，以提供此位使用者可能需要之服
務，而在如何判斷使用者意圖的架構上[2]，則
是必須先建立基礎知識，接著是如何選擇定位
所需使用的感測器，此為一重要關鍵，在[11]
此研究中，使用 Pyroelectric Infrared Sensor，
來當作室內定位的感測器；另外，[1,4-9]選擇
GPS sensor 來當作室外定位的研究。

由上述知，目前的室外定位研究多偏向使
用 GPS 來當作定位的方法，此類型研究首件
要務在於收集 GPS 的資訊，接著藉由 GPS 所
偵測到的資料來分析使用者的下一步，但是使
用 GPS 所偵測到的資訊是最基本的資訊，譬
如：經緯度、速度、時間，因此要如何將 GPS
所偵測到的資訊分析和整理，轉變成可預測使
用者的目的的資訊，是目前研究者最關心的議
題之ㄧ。

使用者會隨時更改目的地，因此大部分
相關的研究皆使用 Markov 的 model 來估測此
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位 使 用 者 接 下 來 的 意 向 [1,5-6] ， 即 以
hierarchical Markov model 來當作走失偵測主
架構，將接收到的最基本的 GPS 資訊加以分
析，試圖解讀出使用者的意向，或是使用者在
某地點會出現哪些特定的行為，譬如偵測到的
地點是"加油站"或是"餐廳"，則使用者到這些
地方去的目的即可使系統解讀為"加油"或是"
吃飯"，並透過事件發生機率的大小來做最後
決定；而[6]更使用時間和搭車模式的機率的差
異來決定使用者的下個路程應該搭乘的交通
工具。

本篇論文則是提出使用以tree的模型作為
基礎的偵測的方法，此種方法與上述論文的
Markov演算法不同，主要原因在於我們的研究
的目的是偵測身心障礙者是否走失，此研究有
以下兩項特點，(1)身心障礙者行走路線固定，
(2)身心障礙者目的地固定，不隨意更改。在此
二特點之下，我們所研擬出的數學模型不需繁
複的演算方式。

2. 研究背景與目的
目前精障就業輔導系統的模式逐漸走向

支持性就業，台灣的就業輔導體系也不例外，
因此衍生了就業輔導員這個職業，而就業輔導
員主要的工作是帶領身心障礙者直接到職場
去觀摩和學習工作上的技巧，更重要的是讓身
心障礙者學習如何與一般人面對面的相處，也
藉由此一就業輔導模式，就輔員可在身心障礙
者發生問題時，即時的以專業來化解這些糾
紛，讓精神障礙者能有多一層的保護，但是此
一就業輔導模式，也產生了與以往就業模式不
同的困難，在我們深入訪談就業輔導員之後，
發現目前精障就業輔導體系最常發生的問題
有以下三種。

(1)身心障礙者因身心狀況而離開工作場
所

精神障礙者會因天候狀況或是心情不佳
而不願意工作，或是在工作途中因心理狀況而
離開工作場所，但是此一狀況已造成雇主的困
擾，並造成其他員工增加工作分量，因而對此
位精神障礙學員有所抱怨，也因此就業輔導員
常必須為了此種類似事件而操勞，但就輔員因
無法得知此位精神障礙學員的位置而無從找
起。

(2)身心障礙者前往工作場所的路徑中，迷
失方向

在此篇論文所指的身心障礙者，主要為認
知障礙者(腦部創傷、腦性小兒麻痺、智能不
足、精神分裂症和阿茲海默症)，認知障礙者
會因為腦部的損傷，而無法記住前往工作地點
的路徑，因此就業輔導員常須親自導引身心障
礙者前往工作場所，在就輔員幾次的導引之
後，就必須讓身心障礙者自行前往，這時走失
的機率會大增，同時認知障礙者會因為無法分
辨附近地標，導致認知障礙者無法辨別自己是
否已經走失，而在走失的情形發生時，就輔員

必須花費大量時間在找尋此位認知障礙者，因
此如何偵測走失會是迫切待解決的問題。

(3)身心障礙者在工作場中，迷失方向
在與精障就業輔導員討論的過程中得

知，精神障礙者有可能會在工作中，因為無法
意識方向，而走出原本的工作範圍，等到就輔
員發現之時，此位身心障礙者已經不知去向，
如何在第一時間之內偵測到此位學員已經走
失，並且發出通知給就業輔導員和家人是當務
之急。

針對上述問題，必須使用位置定位服務的
技術才能獲得適當的解決，而目前關於位置定
位服務的研究，大部分著重在如何預測一般使
用者的下個動作，或是下一個目標，並根據預
測來提供一般人更方便的服務，但如何將類似
的科技用以便利精神障礙者，卻是數量稀少，
而針對此方面研究的技術，卻往往沒有透過與
精神障礙者實際的體驗，發掘精神障礙者在生
活上或是工作上所面臨的問題，並針對他們所
遭遇的問題去做深入的探討，因此，本研究直
接與就業輔導員接觸，並實際探訪精神障礙者
的工作狀況，透過行動研究，探訪身心障礙者
在工作上碰到的問題，並思考如何將位置定位
服務的技術運用到精障就業輔導系統上，以解
決上述的三個問題前提，我們在下述章節提出
設計架構。

3. 系統架構與研究方法
這篇論文的目標在於如何解決目前精障

就業輔導體系上的問題，同時幫助身心障礙者
可以獨立外出工作，並且在精神障礙者走失的
同時就可立即獲得就輔員和家人的協助，根據
以上目標我們使用一樹狀模型為基礎的架
構，每條路徑皆包含在此系統架構之中，如圖
1 所示，在身心障礙者偵測到特定點的座標之
後(譬如：便利商店，餐廳)，此系統將每一個
有意義的地點設為一個節點，並將此位身心障
礙者到任一個目的地所經過的所有節點，串連
成一個路徑，在圖一中共有八條路徑，每個點
的數字是根據所測到的點的先後排序，即 P11
的 GPS 位置資訊比 P10 的位置資訊更晚被偵
測到。

圖 1：樹狀模型圖
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此種方法在使用上相較於其他論文有以
下四項不同之處：

(1).精神障礙者前往目標的方向和路線固定，
因此在此身心障礙者出發前往目的地之前就
可得知他的意圖，因此，我們不需使用 Markov
模型，並且不需使用階層式架構，每個點皆是
相同比重。

(2).此位精神障礙者的位置貯存在本身的手機
和實驗的資料庫上，不會洩露給就輔員和家人
以外的人知道。

(3).本研究結合了 Google maps 地圖[12]，如圖
2，可將身心障礙者的位置顯現在地圖上，並
且經由加密設計，因此只有就輔員和身心障礙
者的家人，可接收此位身心障礙者會經過哪些
地方的資料，並可藉由此位身心障礙者目前的
位置判斷意圖，譬如：精神障礙者在路徑上的
便利商店逗留，因此推斷此位身心障礙者到便
利商店去購買物品。

圖 2：走失偵測整體架構圖

(4).我們所設計的系統可提供就輔員在同時間
內看顧多位精神障礙者，即透過網頁，讓就輔
員可在可上網的地點看顧身心障礙者，減低就
輔員工作上的辛勞，提升就業輔導體系的效
率，並降低精神障礙者走失的機率。

4. 走失偵測的系統架構
在本篇論文的方法中，分為四個部份，為

了提供完整的偵測服務，我們先將整體概念以
RDFS 語言書寫，為前三部分，而最後兩個部
分呈現我們偵測程式的主核心部份。

4.1 整體架構
圖 3 為走失偵測的系統流程，呈現出此篇

論文的整體概念，將我們所構思出的系統中所
有運作的流程詳細的陳述出，包含動態和靜態
的資料，並將這兩項資料清楚地在圖 4 和圖 5
中呈現。

圖 3:走失偵測系統流程

4.2 動態資料
圖 4 為精神障礙者日常生活中動態資料

的 RDFS，譬如：當天的天氣，或是當時的時
間，這些因素都是隨時可能影響精神障礙者身
心狀況的因素，因此在評估相關資料時必須反
覆思考身心障礙者的需要並加以考慮。

圖 4:走失偵測動態資料之 RDFS

4.3 靜態資料
圖 5 是關於精神障礙者的固定資料，即每

天固定的行程，譬如：吃藥的時間，家的位置，
工作的地點，朋友家的位置，這些靜態的資料
必須考慮現實中可能的資料，在涵蓋必須考慮
的因素之後，我們可清楚地規劃系統如何運
作。
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圖 5:走失偵測靜態資料之 RDFS

4.4 走失偵測核心架構
在圖 6 中，我們描寫此篇論文的核心，即

如何以 tree 的模型偵測走失。在實際測試此系
統前，必須透過學習精神障礙者的生活習慣，
將此位身心障礙者的資料一一貯存至手機和
遠端資料庫中，在透過學習之後，才開始真正
測試，而相關的資料則顯示在圖 4 和圖 5 中，
以靜態和動態的資料作為區別；在圖一的 tree
模型中，我們設定了變數 Pn，用以代表有意
義的位置，並以 n代表此位置被偵測到的順序。

在 此 追 蹤 系 統 的 研 究 中 ， 我 們 以
time-constrained breadth first search 當作演算
法，在我們所記錄路徑中，會從最初的點開始
出發(譬如:家)接著沿著路徑到達終點(譬如:工
作地點，大型的百貨公司，或是學校)，以樹
狀圖的方式一直延伸至它的根部。而使用此套
系統的精障者，就依循著此種樹狀模式來運
作，並且在偵測到使用者的位置是在此樹狀圖
以外的位置，即發生錯誤地點，此時系統會發
出通知，告知負責此位精障者的就業輔導員或
是此位精障者的家人，讓此位就業輔導員或是
此位精障者的家人可以立即應變。

在給定位置參數之後，接著我們使用時間
參數 Tn，時間的參數 Tn 在此演算法中的主要
功能，在於偵測使用者是否在特定時間內到達
下個位置，圖 6 是此架構的 pseudo code。
class DeviationStopper{
public static void check(Tree tree, Location
location , Node
parent)
{
Node child= new Node();
child= tree.traverse(parent);
//child is the first among children a parent node
has
while( tree.dest(location.reading)!= True )
{
if ( child == null )
{

alert.send();
exit();
}
else if ( location.reading == child )
//The user is on the right tack.
{
parent = child ;
//The child node becomes the new parent.
timer.set ( parent );
//Timer is location-dependent.
return;
}
else
child = child.next();
// The current child is not on the pathway.
// Search its next sibling instead.
}
}

圖 6: 走失偵測系統中，以樹狀模型為基礎的
pseudo code

4.5 時間倒數機制

time-constrained breadth first search 演算
法中包含時間的倒數機制，此倒數的時間最大
值取決於此位精障者在日常生活中，路徑中兩
個點之間所偵測到的最大值，因此，精障者如
果在某段路程花費的時間超越平常所花費的
時間的最大值，即可能發生意外的狀況，因此
必須通知負責此位精障者的就業輔導員或是
此位精障者的家人，確認此位身心障礙者目前
是否平安。

5. 結論和未來的研究方向

在此篇論文中，我們構思出一架構來幫助
精障就業輔導系統，此架構目的在於偵測精障
者是否已經走失，這個系統可以預測使用者的
下一個目的，同時偵測此位精障者所行走的路
徑是否已經偏離所應遵循的路徑，以此種方式
來提供走失的服務。

我們在經過了長達六個月的參與和觀
察，深入的探討，資料的分析，研讀相關研究
資料，在架設出此系統的運作模式之後，接著
我們會和就業輔導員接洽，展開一系列的模擬
和測試，而我們未來的工作即在於，如何使這
套系統的架構更加完善，並且在實際的工作狀
況中測試，希望藉由此研究協助精障就業輔導
體系的推展。
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