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摘要 

內政部地政司近年來致力於新型測繪技術發展，包含「智能測繪科研發展計畫」、

「自駕車用高精地圖與導航技術整合計畫」及「無人載具高精地圖實證運用計畫」等計

畫。另積極推動室內外製圖、三維製圖自動化及數值地形模型技術，同時致力於高精地

圖製圖、自動化更新技術、自駕導航整合及無人載具科技創新沙盒實驗。 

本司參與本次「2023 國際攝影測量及遙感探測學會地理資訊週」會議，目標為蒐

集國際空間測繪技術、高精地圖及導航相關資料，以促進未來發展方向及政策擬訂。本

次針對移動式測繪技術、遙感探測相關技術及基於無人機圖資獲取技術等 3 大主題作

為本次研討會主要研蒐方向。同時本部與國立成功大學高精地圖研究發展中心合作擺

攤，以宣傳無人載具導航整合技術及高精地圖，強化國際專業人士技術交流，提升產業

合作及開發市場。另因本司積極推動我國自駕車用高精地圖，獲大會頒發「推動高精地

圖服務獎」，由本司同仁代表受獎。 
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壹、 緣起與目的 

本司近年來積極發展新型測繪技術，目前本司科研計畫一、「智能測繪科研發展計

畫」極力發展智慧室內外製圖技術、研發三維地形製圖自動化萃取技術、研發自動化快

速產製數值地形模型技術等工作；二、「自駕車用高精地圖與導航安全關鍵技術整合研

發計畫」為精進高精地圖製圖與自動化更新技術、發展軟硬體自籌高精地圖自駕導航

整合技術、建立產業標準及檢核規範等工作；三、「無人載具高精地圖實證運用計畫」

為辦理高精地圖資料產製及品質管控、圖資運用諮詢服務等工作。另因國家太空中心

擬於 2024年發射福衛 8號，提供超高解析度衛星影像供各界使用，本部為使各界能夠

妥善使用相關衛星影像資料，影像定位品質為後續加值應用之重要步驟，刻正建置 1套

國家統一影像特徵控制點資料庫，確保影像定位品質以利後續加值應用。 

本次「2023國際攝影測量及遙感探測學會地理資訊週（The ISPRS Geospatial Week 

2023, GSW 2023）」於埃及開羅舉行，係由國際攝影測量及遙感探測學會及埃及科學、

技術與海洋運輸學院（Arab Academy for Science, Technology & Maritime Transport, 

AASTMT）共同舉辦，與本司空間測繪應用及無人載具科研發展計畫之多項重大執行事

項有高度相關，藉由參與會議收集國際間空間測繪技術應用、攝影測量及遙感探測技

術、高精地圖及導航定位議題之相關資料，皆有助於本部後續測繪科研相關政策之擬

訂及推動，並透過與各國參與人員交流與分享我國高精地圖及導航定位推動經驗外，

亦可掌握測繪科技之最新動態，作為後續高精地圖及導航定位相關工作規劃與執行之

參考。  

另本次除參加研討會外，亦請國立成功大學高精地圖研究發展中心協助本部辦理

攤位展覽事宜，透過攤位展覽宣傳我國無人載具導航整合技術、高精地圖發展情形，並

促進國際產、官、學界之專業人士進行知識探討與技術交流，增加產業合作及經貿交流

機會，進一步提升我國測繪相關產業技術及市場。另本次研討會主辦單位為感謝本

司推動自駕車用高精地圖有功，頒發「推動高精地圖服務獎」（Innovative HD 

Mapping Service Award），由本司與會人員代表受獎。 
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貳、 出國行程 

一、 出國期間 

自 112年 8月 31日至 112年 9月 9日止，共計 10天。 

二、 出國過程表 

日期 地點 過 程 及 任 務 

112年 8月 31日

(四) 臺北桃園至埃及開羅 

、研討會場地 

(開羅沙米拉姆洲際酒店) 

1.臺灣時間 112年 8月 31日 23：35於

桃園國際機場出發，途中停靠杜拜機

場轉機，並於當地時間同年 9月 1日

11：05抵達埃及開羅機場。 

2.下午至研討會會場辦理內政部及高

精地圖研究發展中心攤位場布事宜。 

112年 9月 1日

(五) 

112年 9月 2日

(六) 

研討會場地 

(開羅沙米拉姆洲際酒店) 

1.辦理研討會攤位場布及報到事宜。 

2.參加開幕儀式。 

112年 9月 3日

(日) 

研討會場地 

(開羅沙米拉姆洲際酒店) 

1.參加研討會相關領域研究發表。 

2.代表內政部地政司領取大會頒發之

獎牌及獎狀。 

112年 9月 4日

(一) 

研討會場地 

(開羅沙米拉姆洲際酒店) 

1.參加研討會相關領域研究發表。 

2.研討會參展攤位進行交流及蒐集相

關資料。 

112年 9月 5日

(二) 

研討會場地 

(開羅沙米拉姆洲際酒店) 

1.參加研討會相關領域研究發表。 

2.參加研討會海報專題介紹。 

112年 9月 6日

(三) 

研討會場地 

(開羅沙米拉姆洲際酒

店)、METI/MEEG公司 

1.擺攤及推廣內政部於高精地圖研究

發展與自研慣性導航系統開發設計。 

2.參訪 METI/MEEG公司及該公司製圖工

廠。 

112年 9月 7日

(四) 

研討會場地 

(開羅沙米拉姆洲際酒店) 

1.參加研討會相關領域研究發表。 

2.參加閉幕儀式及頒獎典禮。 

112年 9月 8日

(五) 
埃及開羅至臺北桃園 

112 年 9 月 8 日於埃及開羅機場搭乘當

地時間 20：05 班機，途中停靠於杜拜

機場轉機，並於臺灣時間 112 年 9 月 9

日 16：15抵達桃園國際機場。 
112年 9月 9日

(六) 



3 

 

參、 研討會重要內容 

一、 研討會簡介 

本次研討會係由埃及科學、技術與海洋運輸學院(Arab Academy for Science, 

Technology & Maritime Transport, AASTMT)作為當地籌備單位和主辦單位國際攝影

測量及遙感探測學會(International Society for Photogrammetry and Remote 

Sensing, ISPRS)所舉辦地理資訊週(Geospatial Week, GSW)，其係由 29個 ISPRS工

作組織所協力舉辦。本次會議由阿拉伯學院召集，並由擔任 GSW主席 Naser El-Sheimy

教授作為本次研討會之計畫主持人。 

ISPRS 舉辦之地理資訊週每 2 年舉辦一次，2023 年 GSW 係第 5 屆舉辦，前四屆分

別為 2013 年土耳其 Antalya、2015 年法國 Montpellier、2017 年中國武漢和 2019 年

荷蘭 Enschede。後因疫情爆發而未能於 2021 年舉辦，順延至 2023 年，本次活動特別

盛大舉辦。ISPRS 學會期望可藉由舉辦 GSW 研討會以促進 ISPRS 會員中不同領域研討

小組之間溝通交流，同時提升 ISPRS知名度，為人類社會及自然環境來更大影響力。 

(一) ISPRS學會於地理空間技術上應用四大面向及內容： 

全球的環境監測 旅遊應用 

1. 衛星遙測 

2. 氣候模型 

3. 氣溫監測 

4. 海水面監測 

5. 空氣及水品質監測 

6. 地表形變監測 

7. 自然災害回饋 

8. 可回收能源設置地篩選 

9. 野生動物及再生能源管理 

10. 教育及公共意識 

1. 互動式地圖及應用程式 

2. 虛擬導覽 

3. 文化遺產保存 

4. 旅遊安全 

5. 郵輪導航 

6. 市場調查及宣傳 

7. 群眾外包管理及旅遊規劃 

8. 基礎設施地設置地點規劃 

9. 建築考古測繪應用 

10. 旅遊業資產管理 

全球的健康及傳染病防治 交通運輸及傳輸 

1. 疾病看守及追蹤 

2. 流行及傳染病研究分析 

3. 健康資源分配 

4. 緊急災害管理 

5. 疫苗分配 

6. 環境健康 

7. 健康單位服務的空間分析 

8. 蟲媒傳染疾病防治 

9. 健康行為分析 

1. 最佳路徑規劃 

2. 乘客資訊即時追蹤 

3. 交通管理及監測 

4. 緊急救援路線規劃 

5. 人流趨勢及需求樣態分析 

6. 無障礙規劃 

7. 交通基礎設施規劃 

8. 環境噪音評估 

9. 電子圍籬及收費系統 
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本次空間資訊週共 29 組研討主題，計 58 場次會議，投稿總論文數達 800 多篇，

共 650人次簡報，參加者來自 50多個國家，15場以上之關鍵技術論壇。 

圖 3-1、本次研討會主題及行程表 

(二) 本次研討會重點主題如下： 

1. 文化遺產視覺化與虛擬修復 

2. 人工智慧、雲端與邊緣運算時代之光譜遙感探測 

3. 攝影測量 

4. 精密 GNSS用於導航及測繪技術發展應用 

5. 用於地圖導航之感測器定向及校準 

6. 智慧型自主測繪系統 

7. 衛星遙感探測 

8. 感測器網路和物聯網中的智慧系統 

9. 自駕車導航、導引與控制 

10. SAR衛星之應用 

11. 無人機成像及雷射、雷達系統測繪：挑戰、數據處理及應用 

12. 高精地圖與移動式測繪技術 

13. 移動測繪機器人技術 

14. 無人載具移動式測繪技術應用 
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二、 研討會類別、研究主題及重點摘要 

因本次地理資訊週所含研討會主題非常多，涵蓋範圍相當廣泛，同時有些主題領

域亦非本司同仁專業技術，故本次參加會議之主題將以「移動式測繪技術」、「遙感探

測相關技術」及「基於無人機地圖獲取技術」等三大面向為主。會議重點摘要如下： 

(一) 移動式測繪技術 

1. 點雲地圖的各種匹配演算法分析及測試 

自動駕駛技術的實現仰賴高度準確的點雲地圖，這些地圖通常是透過光達

里程計與地圖建構技術(LOAM)所建立。然而，在某些城市環境中，例如地下停車

場、隧道和高速公路等區域，地形特徵可能不夠清晰，這可能導致類似 LOAM框

架的算法在映射這些區域時面臨困難。其地圖建構時，有主要三種點雲匹配演算

法分別為：DG(Dynamic Grid)、ICP(Iterative Closest Point)和 NDT(Normal 

Distributions Transform)。 

第一、DG 演算法是一種基於網格處理的方法，其特點在於在感知過程中根

據機器的運動動態來調整網格的大小。這種方法通常會更有助於更有效地處理

動態環境，因為它可以自適應地改變網格的分辨率；第二、ICP演算法，是一種

重複疊代優化的方法，通常用於將兩組點雲對齊。它通過最小化兩點雲之間的距

離來實現匹配，這樣可以得到最佳的轉換矩陣，對於有分辨變化及更新需求的情

況會最有幫助；第三、NDT演算法是使用高斯分佈來表示點雲中的點的分佈。它

將兩個點雲的分佈進行匹配，以確定最佳轉換參數。 

其研究提出有關點雲映射及更新方法，並採用相對低成本的光達系統進行

了對比測試，評估了在 GNSS挑戰區域和直線區域中，使用 DG、ICP、NDT 等不同

的匹配算法下的低成本映射及更新策略。實際實驗結果，測繪車其在直線環境

中，ICP表現出最快的收斂速度，而在循環情景中，點對點 ICP仍然具有最快的

收斂速度，然而其他兩者仍會受到錯誤匹配的困擾而降低匹配精度。 

因 ICP 的演算法通常在相對靜態的環境，能夠實現高精度的點雲匹配，故

其研究方法在直線及重複的情境上，通常相對於其他點雲匹配演算法能有更好

的結果。 

2. 多感測器融合技術於自駕車的應用 

近年來，隨著互聯網技術和人工智慧的飛速發展，其技術的應用領域橫跨農

業、交通安全和環保等多個行業。其中，定位與地圖繪製（SLAM）則為關鍵核心

技術，為自動駕駛系統提供環境感知、決策和路徑規劃等重要功能，確保汽車在

運行中的安全性。 

其中光達作為關鍵的感測器，其相對於相機系統，部份解決了光線和天氣條

件的限制，同時搭配慣性測量單元（IMU）協助提供實時姿態數據，並與光達資

訊緊密結合，成為多感測器融合研究的焦點。 
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為了解決單一感測器在地圖構建的低準確性和慢效率的問題，其研究提出

將光達和 IMU 相互結合的方法。這種方法克服了多感測器融合中的時空同步困

難，同時透過調整點雲匹配方法，縮短點雲匹配所需的時間。在後端優化過程中，

通過使用擴增卡曼濾波器(EKF)進行批量優化和動態估計，確保其演算法的精確

性和效率。其研究包括： 

(1) 引入 IMU與光達結合，以提高地圖構建的精度。 

(2) 利用 IMU預積分計算誤差，並由原先常見的 kd樹引入新型的點雲匹配方法，

提高匹配效率。 

(3) 後端引入擴增卡曼濾波器，提高點雲資料的精度。 

其方法與目前本部自研多感測器及慣性導航系統相似，惟其設計架構是使

用緊耦合方式，與本部的鬆耦合架構不同，因鬆耦合系統有靈活性和可擴展性，

修改一個元件對其他元件影響較小，也因此更容易維護、擴展和理解，也因此通

常程式碼上也會更多層次，不過緊耦合方式因各感測器之間的直接相依性較高，

執行效率更好，故該架構也值得我們參考。 

3. 單一固態光達耦合全景多光達慣性里程計(PMLIO)的應用 

目前有關光達的硬體端技術有分兩種，分別為全景光達（Panoramic LiDAR）

和固態光達（Solid-State LiDAR），全景光達通常使用機械式的掃描系統，如

旋轉鏡或機械掃描裝置，來實現水平和垂直方向上的全景視野。光束通過機械運

動來調整方向，以獲得全景效果；反之，固態光達不使用機械部件，而是利用陣

列的光學元件，直接採集點雲數據。固態光達通常具有更簡化的結構，因為它們

無需進行機械運動，故通常更耐用且具有較長的使用壽命，因此也相對全景光達

來說更便宜。 

因此相對於可以 360 度旋轉的全景光達系統來說，目前現有單一視野的固

態光達其視野（FOV）對環境感知造成相當大的挑戰。但是於價格上，固態光達

有著相對明顯的優勢。為了因應單一固態光達所面臨的問題，，目前研究方法多

為整合多個光達感測器來擴大視野做為解決方案，可有效提供豐富的測量數據，

促進同時地理定位和地圖建構繪製（SLAM）。 

其研究提出使用緊耦合演算法，結合其固態光達、全景多光達里程計和地圖

繪製架構，充分發揮了固態光達和旋轉激光達的性能。該架構的關鍵在於如何有

效地融合各感測器的資料來源。同時，使用擴增卡曼濾波器來實現慣性里程計和

地圖繪製的緊密耦合。最終實驗結果，與單一光達慣性里程計演算法相比，全景

耦合多光達慣性里程計(PMLIO)各場景數據上表現出更好的成果，其絕對姿態誤

差分別提高了 27％和 13％左右。 

本研究將單一光達與多光達相比較，依照多餘觀測的想法來看，多光達成果

通常會較好，但是目前全景多光達的硬體成本較高，難以實際於自駕車中商業
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化，因此搭配固態光達於價格上的優勢，未來將有助自駕車裝載感測器之費用，

建議後續可評估有關固態光達之相關研究。 

4. 背包式光達掃描技術產製三維模型於森林監測中的應用 

在庫存管理和森林監測領域中，三維模型的應用正扮演著至關重要的角色。

但是在森林中因為不易使用大型移動式載具，亦因為樹木遮蔽之效應，不易使用

航測方式得到相當精細的資料，故使用移動式點雲背包測繪系統，有助對森林植

被的三維點雲收集。然而，由於森林環境中存在諸多不確定因素，諸如不可靠的

GNSS 定位、風引起的移動物體、不清晰的物體邊緣和不平坦的地面，這些數據

收集變得相當困難。 

在地圖建構（SLAM）的框架下，採用光達和慣性測量單元（IMU）來協助三

維原始數據的精確收集，比較地面光達掃描TLS（Terrestrial Laser Scanning）

和移動式光達掃描 MLS（Mobile Laser Scanning）兩種常見的光達掃描技術，

分別在森林環境中的光達掃描後，其原始點雲資料於品質方面的差異。TLS常用

於靜止的環境，如建築物、文化遺址、城市規劃等，以獲取高精度的三維點雲資

料，且由於掃描平臺是靜止的，TLS通常能夠提供非常高的空間解析度和精確性，

但需在動態或不穩定的環境中使用時則會受到限制。反之，MLS主要應用於動態

環境，如城市街區、公路、森林等，即時收集環境資料，或用於地圖構建和導航，

因為其移動式的特性，MLS能夠快速而有效地捕捉大範圍的環境，但相對於 TLS，

其空間解析度和精確性通常會稍低。 

透過該背包系統，其類似現有的測繪車平台，轉換成背包大小的平台，使其

在森林中有相當的機動性，以產製高質量的點雲。與 TLS系統相比，不僅存儲和

計算需求減少，同時也顯著提高了數據的質量。這表明該系統在應對森林監測具

有之優勢，為庫存管理和環境監測提供了其他的解決方案，也了解到背包式光達

掃描技術未來的發展潛能。 

5. 提升移動 LiDAR掃描道路標線提取的深度學習模型性能 

隨著自動駕駛汽車的普及，大量低成本的光達感測器成為移動情境的解決

方案。然而，這些低成本 LiDAR在掃描時生成的點雲相對稀疏，這成為實現自駕

車量產的挑戰之一。尤其是在需要多次頻繁掃描的任務中，例如維護動態高精地

圖或數位孿生等。藉由優化感測器獲得的資料及辨識能力，減少因相對稀疏的點

雲資料而增加掃描次數。 

其研究將使用低成本、低精度及低密度的光達，並於提升卷積神經網絡（CNN）

模型在稀疏移動式光達掃描（MLS）點雲生成圖像中提取道路標線的效能。藉由

通過對 Fast-SCNN 模型結構進行修改，引入了 2D卷積分支，用於特徵融合步驟。

其 2D卷積分支是卷積神經網絡（CNN）結構的一部分，適用於處理 2D圖像數據。

在深度學習中，卷積神經網絡模型架構，適合應用於圖像識別、分類和分割任務。
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同時該研究針對其原始資料中加入閥值濾鏡設定的預先處理，其結果顯示，這種

修改具有提升神經網絡提取道路標線效果。  

此研究未來將有助對於低成本光達在移動中映射中應用的進一步研究與發

展，在道路標線提取方面取得了實際效果，也為未來的自動駕駛技術發展提供了

寶貴的參考。也讓我想到前次 DMP 關係公司來到內政部交流分享相關自駕車及

高精地圖解決方案，其中也有應用手機相機透過即時濾鏡提取道路標線的發展

策略，後續相關移動式測繪技術應會走向更多使用光達或影像進行預處理，再透

過人工智慧的方式提取關鍵標線資料的解決方法。 

(二) 遙感探測相關技術 

1. 基於 GF-7衛星數據的地理信息快速制圖 

高分衛星是中國的一系列遙感衛星，主要用於地球觀測和遙感應用。這一系

列的衛星被設計用來進行高分辨率的地球觀測，以支持各種應用，包括城市規

劃、農業監測、環境監測、資源調查等。高分衛星系列的具體型號包括高分一號

（GF-1）、高分二號（GF-2）、高分三號（GF-3）等。這些衛星搭載各種儀器和

感測器，如光學相機、合成孔徑雷達（SAR）等，以提供多種遙感數據，能夠捕

捉地表的高分辨率影像，進而支持多領域的科學研究、實際應用及決策制定。 

其中高分七號(GF-7)主裝載雙線陣相機為高解析度空間立體測繪衛星。就

是兩臺線陣推掃成像相機，同時搭載雷射測高感測器，分別是前視相機和後視相

機，以拍攝出清晰立體的圖像，發展為解析度 1公尺的高解析度光學遙測衛星，

此衛星與我國太空中心預計於 2025年發射之第一顆福爾摩沙衛星八號光學遙測

衛星預計的解析度相同(全色態精度 1m、多光譜精度 2m)。 

其研究透過利用高分七號(GF-7)衛星數據，在比例尺 1/10,000的情況下實

現水體、建築物、道路、植被和等高線的自動地形特徵識別、提取及數化。透過

參考該國相同解析度之衛星影像，值得作為未來福衛八號計畫完成後的影像應

用及規劃評估。 

  

圖、3-2(GF-7)衛星模型(圖片來自網

路) 

圖、3-3福衛八號示意(圖片來自網

路) 
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2. 非城市區域地表變形的時序 InSAR分析 

合成孔徑雷達(Synthetic Aperture Radar, SAR) 是一種主動式遙感技術，

使用雷達發射信號，再接收反射回來的信號來獲取資訊。一般真實孔徑的遙測系

統的解析度通常取決於的飛行載具的航高及接收器的孔徑大小，也因為衛星距

離地表通常都相當遙遠，故一般來說必須採用低軌衛星或是巨大的接收器孔徑，

才得以提升解析度，惟 SAR 系統透過發射一連串的雷達脈衝，然後處理這些脈

衝的反射，就如同獲得一個巨大的合成孔徑一般，讓我們獲得高解析度的地表特

徵影像。 

SAR技術是主動式的雷達遙感探測技術，故在各種氣象條件下都能工作，且

對於覆蓋有雲層或夜間觀測的場景相對於光學感知系統更具有優勢。因此 SAR技

術廣泛應用在地表變形監測、森林、農業和城市規劃等方面。另由於 SAR 技術使

用雷達技術，對於地表的特定性質，如土壤濕度或表面粗糙度，有一定的穿透能

力，但 SAR 影像通常看起來會有透明穿透或是幽靈建物的影像，並非因為雷達

穿透了混凝土或是鋼骨建物，而是因為雷達投過地表反射回彈後處理後，會有多

餘反射干擾所致。再者 SAR 影像通常呈現單色或灰度，能夠捕捉地表的微細變

化，並且對於物體的高度有一定的敏感性。反之，光學影像能夠呈現自然的彩色，

反映地表物體的真實外觀，但在特定情況下可能受到陰影和光線反射的影響。研

究上，通常根據具體的任務需求和環境條件來決定使用何種技術。 

其研究透過 SBAS-InSAR分析方法，展示了在非城市區域中快速獲取毫米級

地表變形的能力。以建設中的高速公路以及周邊地物的變形情況，結合時間序列

變形和建設條件，解釋高速公路沿線各種地物變形不同的可能情況。 

因為 SBAS-InSAR採用選擇了在時間序列中具有相對基線較小的一組 SAR影

像。這有助於解決因大基線導致的相位不一致問題。結果也顯示，在非城市區域

中與傳統的 PS-InSAR 方法相比，點的密度和精度有所提高，更好地克服了時空

不一致的效應。由於 PS-InSAR側重於利用“持續散射點”，這些是在多個時間

段內具有相對穩定反射特性的地表點。通常適用於都市區域應用於監測建築物、

橋樑等人工結構。 

本次研討會有多有關 SAR 影像技術的應用，從 SAR 技術的選擇、影像資料

後處理到結合人工智慧自動化選取資料等策略，隨者國際上 SAR 影像研究上升

的趨勢，都明顯展現 SAR影像技術的出現，產生低成本、高精度及不受時間、天

氣及光線干擾的優勢。後續也建議本部地政司能夠增加推動這方面的研究及發

展。 

(三) 基於無人機的地圖獲取技術 

1. 無人機的地圖獲取技術現況及發展 

目前國際上及我國皆刻正研發無人機相關技術，不論是無人機的導航、飛行

控制，或是無人機的終端應用，依舊需要仰賴其飛行載具所裝載之感測器之資訊



10 

 

獲取，藉由修正優化獲取資料的技術及後處理流程，拓展無人機的應用領域範

圍。在無人機的地圖獲取技術就如同移動式測繪系統加上航遙測技術，藉由結合

航遙測的大面積獲取資料之優勢，同時融合移動式測繪技術的機動性，相信未來

有關無人機的應用範疇中，會有越來越多的資源投入相關研究，此範疇未來應會

是相當有前景的研究發展方向。以下先簡介無人機在各領域的應用及其搭載的

感測器： 

(1) 地球科學與環境監測 

無人機搭載多光譜感測器可用於地表覆蓋的高分辨率影像收集，針對地

表變化、土地利用和植被健康的監測至關重要。藉由無人機所獲取的數據有

助於研究人員更好地理解氣候變化、森林健康和水資源管理。 

(2) 農業與精準農業 

搭載多光譜、紅外線和熱成像感測器的無人機可提供即時的農地信息，

包括植物生長狀況、土壤品質和灌溉需求。這有助於實現更高效的農業管理，

提高農產品的產量和質量。 

(3) 建築與都市規劃 

在建築和都市規劃領域，無人機搭載高解析度攝影機和雷達感測器可用

於建築結構檢測、土地利用分析和城市基礎設施規劃。這使得規劃者和工程

師能夠更好地了解城市發展趨勢和建設需求。 

(4) 海洋科學與海岸線監測 

無人機(船)配備水下聲納、高解析度攝影機和氣象感測器可應用於海洋

科學研究，例如海洋生態學和海岸線變化。這有助於保護海洋生態系統、監

測海岸線侵蝕並預測風暴事件。 

(5) 考古學與文化遺產保護 

搭載相機和雷達感測器的無人機可用於考古學調查和文化遺產保護。這

種應用方式可協助發現潛在的考古遺址、測繪古蹟並進行文化遺產保護工作。 

2. 應用深度學習技術來提升樹木種植園的管理效能 

不同於臺灣農業上，採取勞力、資金及技術密集的精緻農業模式，國際上，

許多國家都是採用大規模種植模式的粗放農業，因此在大規模樹木種植園管理

時向來都須仰賴準確的庫存數據，才能於資金較為不足的情況下，有效的提高其

運作效能。然而，在那些大規模種植園中，通常不會嚴加管理，農場中多會有不

同的種類及作物同時生長，於是對於不同組成部分的樹木或是作物進行生長預

測一直是大家共同需要解決的目標。 

其研究利用無人機搭載輕型光達系統，以光達來獲取樹木種植園的三維點

雲資料，並透過深度學習對於其點雲資料進行語意分割，以提高光達點雲對種植

園的理解力。 
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依其結果顯示，因為其採用無人機搭載定位及慣性系統，可以快速得其無人

機的位置及姿態，因此可以快速獲取大範圍高精度的三維點雲資料，同時因為使

用機器深度學習的訓練模組，提升了該種植園的分類整體精確度。此研究展示了

深度學習方法，大規模樹木種植園點雲方面的可行性，能夠加速樹木種植園的庫

存管理工作。惟其參考使用的樹木種植園，明顯是人工種植前該區域段較為平

坦，且沒有非常多的大型闊葉樹木，故較不會影響到點雲資料被遮蔽的問題，相

對一般種植園來說單純許多，同時也迴避了機器深度學習面臨複雜環境容易出

現誤判的問題。 

會上有提問該研究計畫主持人是否有嘗試其他更為複雜的環境做為測試，

期也不吝分享他們在密集且總類複雜的環境效果不佳，但仍舊讓我們看到，透過

深度學習語意分割的方法應用在大規模樹木種植園點雲分析理解之可行性。 

3. 基於無人機搭配多種感測技術融合於考古遺址測繪之應用 

近年來，有越來越多的無人機測繪技術應用於考古學中。其中以賽普勒斯林

姆索爾的阿馬圖斯羅馬浴場為例，該研究首先採用地面光達掃描技術（TLS）進

行考古遺址的三維點雲生成。另外使用由 PPK 定位技術的無人機航空攝影測量

影像數據，同時在不使用地面控制點的情況下，嘗試其與地面光達掃描生成的數

據資料融合，最後評估其效果及精度。 

其研究顯示，透過航空影像與掃描數據進行點雲的融合，即可在不使用地面

控制點的情況下獲得可信賴的結果。同時實際產出 3D點雲融合影像的成果，展

示了其在實際應用中的可行性。 

其研究有相當不錯的啟發性，無搭配地面控制點的航照影像雖然取得容且

快速，但容易於拍攝時遭遇到許多遮蔽的問題，同時因為無地面控制點而導致影

像成果精度不足。其藉由 PPK 的定位技術可以有效提高定位精度，同時搭配地

面光達可以解決部分影像遇到遮蔽的缺點。也可藉由地面光達提升整體的點雲

精度，進而完成後續的三維影像建模。綜上，該研究對於無需地面控制點的情境

下，結合不同分辨率的航空影像和掃描數據的融合方法提供了有價值的參考，同

時也為後續相關研究提供有價值的策略。 

  

圖、3-4最終展示 3D影像成果 圖、3-5羅馬浴場實際照片(圖片來源：

Google街景) 
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(四) 主題論壇會議 

論壇會議主席：Mohamed Elhabiby 教授(於埃及開羅的 Ain Shams大學任教) 

論壇會議講者： 

⚫ Hisham Eldeeb 工程師 

⚫ Shahinda Shokry 工程師 

⚫ Mohamed Mostafa博士 

⚫ Eman Abdelhamid 工程師 

⚫ 江凱偉教授 

⚫ Mengchi Al 博士 

本場論壇會議主要討論對於自駕車未來的發展趨勢及未來即將遭遇那些挑戰，以

及後續的因應方案為何，會議重點簡要節錄如下： 

1. 未來發展趨勢： 

(1) 感測技術的進步：未來自駕車將更依賴先進的感測技術，如雷達、光達、相

機和超音波等感測器，以實現更高的環境感知能力。 

(2) 5G 通信技術的應用：5G 技術的普及將加速自駕車之間的即時通信，促進車

輛之間的協同工作，提高行車安全性。 

(3) 人工智慧與機器學習的整合：自駕車將更多地應用人工智慧和機器學習，以

不斷提升車輛的決策和駕駛能力，使其更適應複雜的交通環境。 

2. 技術上面臨的挑戰： 

(1) 安全性問題：自駕車技術必須解決在不同天候、道路和交通條件下的安全性

挑戰，確保系統的穩定性和可靠性。 

(2) 法規和法律問題：自駕車技術引發了一系列法規和法律問題，包括責任歸屬、

隱私保護和法律責任等，需要建立彈性且明確的法規體系。 

(3) 社會接受度：人們對於自駕車的接受度仍然是一個挑戰，涉及到對新技術的

不信任、安全擔憂以及存在對傳統駕駛的習慣。 

3. 解決方案： 

(1) 制定自駕車相關標準：行業內的深度合作和制定統一的技術標準，有助於提

高自駕車技術的統一性和互通性。如：高精地圖圖資內容及格式標準 

(2) 建立模擬和測試環境：建立完善的模擬和測試環境，以模擬各種實際交通場

景，進行大規模的測試，確保自駕車在各種情況下的表現。 
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圖 3-6、主題論壇講者 

 

圖 3-7、會後主題論壇講師大合照 
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三、 代表內政部地政司受獎 

(一)ISPRS學會授獎緣起背景 

本次受獎緣起為 Naser老師於今年 2月 21日至 2月 23日受江凱偉老師邀請，

至台南國立成功大學，由國家科學及技術委員會及國家太空中心主辦之慣性導航

科技訓練短期課程。該次行程中 Naser 老師除了授課外，亦有前往本部設立的臺

灣高精地圖研究發展中心參觀，同時中心亦藉此展示了由本部委託發展自駕車用

之高精地圖等相關研究及成果。 

參觀過程中 Naser 老師認為，本部地政司及中心多年來為推動有關自駕車、

高精地圖及移動式測繪等研究投入相當多的努力及資源，應當提供獎狀以予鼓勵。 

因此，後續經過 Naser 老師與大會說明及展示本部與中心多年來之相關研究成果，

ISPRS學會亦同意藉由本次的研討會，由 Naser老師親自頒發「推動高精地圖服務

獎」之獎狀及獎牌予本部地政司，並由本司同仁代表受獎。 

(二) 本司代表受獎照片 

 

圖 3-8、Naser 教授於頒獎時簡要說明這個獎項之緣由及意義 
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圖 3-9由本部地政司同仁鄒技士芳諭、鄧科員淳中代表受獎 

 

圖 3-10、頒獎大合照 
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圖 3-11、大會獎狀及 Naser教授親筆簽名 

 
圖 3-12、大會獎牌 
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四、 參展單位及組織重點介紹 

本次研討會贊助廠商相當多，我國參加之單位，除國家太空中心及台灣高精地圖

研究發展中心站外，其中亦不乏許多國際知名大公司（如：PIX4D、TRIMBLE、Terrasolid

等公司），另因本部地政司刻正辦理測繪政策白皮書專案計畫，該計畫中有提及各國相

關測量機構情蒐，以作為後續有關測繪政策規劃及擬定之參考。遂本次報告亦主要針

對政府組織（埃及測量總局）及阿拉伯地區組織（測量與地理空間資訊總局）作為重點

研究單位。 

 

圖 3-13、大會拍照牆印有本次研討會之贊助廠商 

(一) 埃及測量總局 (Egyptian General Survey Authority) 

目前該局主要業務係透過該局之地籍圖資料及其他相關參考資料，協助其他

政府機關建立財產清單等資料庫，相關業務列舉如下： 

1. 盤點埃及捐贈管理局的財產資料庫 

2. 建立農業所有權地理資料庫 

3. 建立全國城市不動產登記項目 

4. 協助水利部建立水利設施財產清查資料庫 

5. 協助道路、橋樑和陸路運輸總局建立財產資料庫 

6. 針對清真寺及其附屬建物地理資料的建置及數位化 

 

圖 3-14、埃及測量總局

Logo 
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現場攤位圖資展示如下： 

 

圖 3-15、河川圖資與地籍圖資套疊，類似我國土地複丈成果圖 

 

圖 3-16、1874繪製之開羅省地形圖（比例尺 1/4000） 
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圖 3-17、開羅省地形圖（比例尺 1/5000） 

  

(左)圖 3-18、1912年繪製之伊斯蘭王國地圖（比例尺 1/15,000,000） 

   (右)圖 3-19、埃及地區地形圖（比例尺 1/50,000） 
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(二) 測量與地理空間資訊總局 (General Authority for Survey and Geospatial 

Information) 

GEOSA為測量與地理空間資訊總局(GASGI, General Authority for Survey 

and Geospatial Information)用沙烏地阿拉伯(SA)結合地理(GEO)組成的組織名

稱，專門處理有關沙烏地阿拉伯的地理空間資訊事務。 

 

圖 3-20、GEOSA組織 Logo 

(圖片來源自網路) 

測量與地理空間資訊總局為沙烏地阿拉伯的國防部所設立的獨立行政法人，

其目標是為了履行在沙烏地阿拉伯王國中不同利害關係人的需求，其主要業務包

含如下： 

1. 大地測量：建立、更新和維護國家大地測量網、參考框架、大地水準面、土地測

量工作和相關活動制定標準和規範。 

2. 地形測量：藉由收集立體航空和衛星影像地形圖產製及發行相關圖資成果。 

3. 水文測量：藉由測量來描述海洋、沿海地區、湖泊和河流的物理特徵，以及預測

它們隨時間的變化，其主要目的是提供在海洋上安全導航，亦包括經濟發展、安

全與國防、科學研究、水文基礎設施和資產管理、環境保護和電子海圖 (ENC) 

的製作。 

4. 建立地理空間資訊中心：藉由大量快速的獲得及整合相關空間資訊數據資料，並

且以有效率的方式提供給終端使用者。 

 

透過交流了解其主要工作項目，對應我國相似業務之單位或機關如下： 

1. 大地測量：本部地政司測量科、衛星測量中心 

2. 地形測量：本部國土測繪中心 

3. 水文測量：本部地政司方域科、電子航行圖中心 

4. 建立地理空間資訊中心：國家底圖工作小組（本部國土測繪中心、國家高速網路

與計算中心、內政部資訊中心） 
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圖 3-21、測量與地理空間資訊總局攤位 
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五、 本次研討會擺攤推廣研發成果簡要紀錄 

本次公務出國之行程，除了參加研討會議，以了解相關領域的研究成果及發展情

況外，本次協助臺灣高精地圖研究發展中心之推廣宣傳事宜也是相當重要的行程。其

中除了分享交流我國目前對於自駕車用的高精地圖之生產技術及流程，也是希望藉此

機會跟國外相關單位洽談交流，以評估本部產製之高精地圖及自研慣性導航定位系統

販售可行性之參考。同時，也期待國際上其他機關及單位的洽詢及挑戰，能夠讓我們藉

此瞭解本部未來可以持續精進及發展之方向，並激盪出我國於自駕車或是高精地圖方

面新的突破及創新。 

 
圖 3-22、攤位布置完成後成果 

 
圖 3-23、攤位駐點輪班 
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圖 3-24、協助介紹目前地政司及高精地圖中心研究發展成果 

 
圖 3-25、高精地圖研究發展中心協助介紹研究發展成果 

 
圖 3-26、執行團隊研究生協助介紹研究發展成果 
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六、 參訪 METI/MEEG製圖工廠 

(一) 參訪行程緣起 

於研討會期間，透過國立成功大學江凱偉老師的引介而認識 METI（Micro 

Engineering Tech Inc.）公司執行長 Prof.Mohamed Elhabiby，同時也是於埃及

開羅的 Ain Shams 大學的教授，過程中提及可以邀請本司同仁、高精地圖中心人

員及研究室學生一同前往 METI公司參觀，並詳細介紹該公司目前的規模及提供的

服務，或洽談後續相關合作計畫。 

(二) METI/MEEG簡介 

METI 公司執行長為 Prof.Mohamed 亦為 Prof.Naser 的學生，原先公司創立於

加拿大，但是因製圖工作需要大量的人力需求，故後續因公司人事成本太高，遂最

後決定回到家鄉埃及設立公司。公司總部設立於埃及，分公司分布於北美洲、南美

洲、非洲及亞洲地區。 

METI 公司的主要宗旨就是希望可以藉由三維資料及人工智慧的技術，以提供

任何公司、任何機關或任何單位遭遇的問題，提出對應的解決方案。公司主要提供

三種類型的服務及解決方案： 

1. 數位孿生應用於資產管理：主要使用雷射掃描、點雲產製及三維模型建構技術。 

2. 工程服務：主要使用 GIS、UAV、GNSS及 AI等技術。 

3. 軟體開發：點雲、物聯網、APP開發、視覺導航技術及 AI自動化標註等技術。 

(三) GuloGulo子公司簡介 

GuloGulo 為 METI 公司的其中一個計劃項目的子公司（GuloGulo 英文是貂熊

的意思，又稱狼獾），其主要專門負責尋找自駕車相關解決方案的公司。那也因為

自駕車本身為裝載多項感測器的移動式載體，因此執行長 Elhabiby期望未來自駕

車能夠像是貂熊的特徵一樣（貂熊夜行性動物，視覺敏銳，善長途奔走、游泳、攀

援，常在密林中自由跳竄，容易適應環境）可以有著相當敏銳的感知能力，讓自駕

車成為真正如真實生物一般敏銳、聰明又安全可靠。GuloGulo 有四大核心主計畫

及解決方案： 

1. 「都市導航」基於低價低規感測器(光達、相機及電子掃描雷達等)的定位技術。 

2. 「室內導航」透過整合三維地圖及高精地圖，於感測定位系統失效時輔助定位，

最終目標實現室內外無縫定位技術。 

3. 「高速公路導航」致力於針對高速公路、市區主要幹道及快速公路等路段，提供

不可中斷的定位技術。 
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4. 「高精地圖輔助」致力於提供高精地圖製圖商及由群眾外包完成之高精地圖圖

資，偵測其圖資與真實世界的差異，作為後續高精地圖圖資更新頻率及變異分析

的基礎。 

同時也因為人工智慧的興起，GuloGulo 也有應用 AI 技術於輔助感測器資料

的融合，以提高更精確的定位精度、適用於各種環境(都市峽谷、高速公路或室內)

及天氣為目標。 

(四) 簡介 METI其他計畫專案 

1. S INFINITY D(smart infinity dimensions)：目標藉由提供一個可以展示、規

劃、建置及管理多維度資料的平台(如：工廠的三維管線配置及生產線圖資)，協

助公司或單位藉由該平台的三維模型展示，清楚了解及追蹤各管線的情況。 

2. MineML：是用於專門用於檢測岩石成分所開發，藉由人工智慧的影像辨識技術，

透過上傳岩石的影像資料，提供檢測及定位該岩石的組成礦物有哪些種類(如：

黏土、金的碲化物礦物或岩礦等)及各礦物的含量及位置。 

3. Pedesting：一款目標提供無障礙路線的行人導航手機應用程式，使行人能夠藉

由該程式精確的導航技術及圖資，個人需求或偏好，獲得最佳的室內和室外路線。

因為實際上大多數建築物和公共空間並不是都是為了步行需求而設計的，此時

對於有特殊需求的人(無障礙需求)，將會是相當重要的幫助。 

(五) 參觀製圖工廠 

(因製圖工廠主要提供各大車廠執行相關研究及圖資產製，其圖資都有機敏性之問

題，於是參觀途中皆無法拍攝照片，同時參觀期間所有員工電腦銀幕暫時都是關

閉的，故工作內容僅能透過內部隨行導覽員介紹，無法實際看到操作過程。) 

於總部就有兩棟大樓有該公司之製圖辦公室，目前亦正在籌備擴大組建中。

製圖辦公室的員工主要工作為相關移動式測繪影像資料作標註及標註後的屬性資

料的建置，因高精地圖等圖資產製成本較高，各單位都再想辦法降低圖資生產成

本，逐步發展自動化製圖及自動化變異偵測，但在機器訓練前需要大量的訓練樣

本，遂需要大量的人力作為前期辨識的所需的資料庫。這也時前頁公司簡介提及

人力成本太高之原因。 

負責資料標註的員工一班預估約有 100 人左右，經詢問該公司分為早上、下

午跟晚上三班製作，依埃及月薪約 240 美金，每日約 8 美金，人事成本大約是我

國的五分之一，後續與該公司人員洽談也有提及，如後續地政司或高精地圖中心

有大量需要數化及標註的需求，建議可以委託給他們辦理。 

(六) 本次行程小結 
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METI公司藉由測量技術蒐集真實世界的三維資料，同時結合 AI演算法技術，

與管理及導航規劃作結合，提升基礎資料的應用範疇及提供各領域相關需求之解

決方案，是一間相當有想法及創造力的一件公司。 

該公司除了 GuloGulo 主要是針對自駕車解決方案的子公司，實際上，該公司

所介紹的其他計畫，也正好都是前面提到 ISPRS 大會於地理空間技術上應用的面

向之一，也由此可以看出透過地理空間資訊採集（數位化），在透過空間資訊後處

理及加值應用（優化），能夠創造相當大的產值及能量。該公司的許多應用策略也

都值得我們借鏡。 

  
圖 3-27、METI 總部大樓 圖 3-28、METI執行長 Mohamed 簡報 

 
圖 3-29、大家集合在 METI會議室 
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圖 3-30、METI執行長 Mohamed Elhabiby簡報 

 

 

圖 3-31、GuloGulo(貂熊)標誌 圖 3-32、步行前往製圖辦公室 
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七、 研討會閉幕及簡報獲獎紀錄 

閉幕典禮主要介紹及宣傳 ISPRS學會，下次舉辦地理資訊週(GSW)的時間及規

劃，也明確宣傳 2025 年 ISPRS 地理資訊週將於 2 月 16 至 21 號於杜拜舉辦，因

此，我們也煩請江凱偉老師在回國後立即向大會提案，後續擬以開源高精地圖格

式應用於自駕車（Open source empowered HD Maps and applications for 

autonomy）為主題，針對國際上開源的高精地圖格式（Opendrive、Landlet2），

來增強自駕車系統的感知能力及定位演算法及效能精度為目標，來籌備後年的工

作小組研討會議（WG,Working Group）。 

本部也將持續透過支持及協助有關自駕車用高精地圖、感知設備及導航定位

系統融合的演算法，並藉由後續跟交通部及經濟部的交流及資源整合，加速推動

level 4自駕車技術的發展與實證上路。 

 
圖 3-33、閉幕典禮現場 
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圖 3-34、2025 ISPRS GSW將於杜拜舉辦 

 

圖 3-35、最佳簡報獎名單 

本次研討會江凱偉老師帶領之團隊共有 3場簡報獲獎（螢光色標記），得獎簡報題

目提如下： 

⚫ Evaluating Navigation Performance of Elastically Constructed HD Map 

with Multi-Sensor Fusion Engine System 

⚫ Robust Autonomous Vehicular Navigation System Using RIMU-based 

INS/GNSS Integrated Scheme 

⚫ Alternative GCP Sources for Accurate HD Map Production 
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肆、 心得及建議事項 

本次研討會囊括各種攝影測量及遙感探測技術相關研究與應用，內容相當廣泛且

豐富，藉由研討會論文發表議程，了解國際航遙測技術發展趨勢及應用領域，另內政部

與國立成功大學高精地圖研究發展中心合作擺攤展示我國高精地圖技術發展及自行研

發之慣性導航系統成果，以宣傳我國無人載具導航整合技術、高精地圖發展情形及實

力，並透過會場與各界人士交流，增加國際間產業合作及經貿機會，進一步提升我國測

繪相關產業技術及市場。相關建議事項如下： 

(一) 持續精進我國無人載具高精地圖標準及製圖技術，並積極參與國際自駕車相關組

織活動及爭取國際事務合作 

內政部研擬高精地圖標準、製圖指引及檢核與驗證指引，並研發自動化製圖

工具、變異偵測工具及相關轉檔工具等，經研討會相關議題發表及會場攤位交流，

我國目前相關成果皆邁向國際發展趨勢。另會場攤位交流之專家學者、廠商及學

生，對於我國高精地圖目前測製成本、更新頻率及現有高精地圖覆蓋程度，同時也

對於我國提出之點雲底圖想法相當感興趣。 

內政部成立之國立成功大學高精地圖研究發展中心於本(112)年度取得加入

The Autoware Foundation (AWF)組織資格，從中了解 Autoware技術發展及商業

模式；同時自 112年 5月起，受邀參與由 AWF及 TIER IV (MAP IV)等單位共同召

開每兩週 1次之 Localization & Mapping WG 線上會議，會議上由國外專家學者

討論關於自動駕駛導航定位、整合定位定向系統/光達點雲/影像/雷達、高精地圖

製圖及格式標準等議題，提供內政部及執行團隊未來高精地圖及智能移動測繪技

術發展交流及國外合作機會。自駕車相關國際組織尚有 ADASIS (Advanced Driver 

Assistance Systems Interface Specifications)、 NDS (Navigation Data 

Standards)、OpenDRIVE、SIP-adus (SIP Automated Driving for Universal 

Service)等，未來應積極爭取參加相關組織活動，另應持續研提或協助引進國外

產製高精地圖之多平臺製圖技術，推廣我國高精地圖相關事宜。 

(二) 推廣我國自研多感測器與慣性導航關鍵系統軟硬體之應用 

內政部為持續發展自研定位定向系統及多感測器軟硬體整合，完成關鍵定位

定向導航系統產品研發及推廣，進而達成落實各相關無人載具之實證應用，藉由

開發之定位定向系統，於未來有效推動國家級與精準定位相關之各式工程與科學

應用，內政部於本(112)年度辦理軟硬體自主設計整合導航系統開發及整合多感測

器與資通訊擴增導航運算系統開發、功能實證、效益分析與整合測試等工作。 

應持續規劃我國自研導航系統相關實際應用，例如測深船（含無人船）以測繪

級導航定位系統(EGI-1000)、自駕車用級 INS/GNSS即時融合導航系統，評估 PPP-

RTK技術進行無人船海測製圖、船隻定向定位效能等工作。未來應評估我國自研導
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航系統是否可應用於非自駕車、無人機及無人船等無人載具之領域，持續精進並

多元加值應用。 

(三) 攝影測量及遙感探測部分，應持續發展人工智慧影像辨識之能力，提升災害防救

效率及量能 

於研討會之成果發表，舉凡衛星影像或航照影像之處理，多為透過人工智慧

技術來協助影像辨識，顯示目前國際上對於人工智慧技術之應用趨勢，同時許多

研究皆使用衛星影像進行災害監測及判斷等應用。 

目前內政部之科研計畫其中之一「三維國土形變及空間智能分析技術發展工

作案」工作內容為應用人工智慧發展衛星影像地表形變分析、應用人工智慧發展

航遙測影像辨識技術，本(112)年度將建立以雷達影像定期發布地表形變成果及機

制，包含以 C-波段為主之全臺長期形變分析、以及 X-波段適用情境及試辦；另建

立航遙測、無人機影像地表三維形變智慧分析技術及流程，探討建立臺灣房屋智

慧辨識訓練資料集規格及試作，結合前後期航遙測資料以建立房屋變遷智慧判識

技術。應持續提升人工智慧影像辨識技術，提高影像辨識正確率及效率，可大幅提

升防救災之量能。 

此外，內政部刻正建立 1 套國家統一影像特徵控制點資料庫及國家衛星影像

底圖，確保我國產官學研各界使用之所有航照影像及衛星影像定位成果一致，促

進後續加值應用及相互流通。本資料庫及底圖建置完成後，未來應持續精進及更

新相關影像控制點資料，以確保一致性之影像定位。 

(四) 持續發展及精進移動裝置室內外智慧製圖技術並推廣應用 

內政部近年建立室內外無縫自駕車用地圖技術，並完成國家科學及技術委員

會資安暨智慧科技研發大樓室內地下停車場點雲及向量製圖試辦作業，於本(112)

年度製作臺灣高精地圖 OpenDRIVE 格式及 Lanelet2 格式，經由 Autoware 模擬實

證，該大樓室內地下停車場臺灣高精地圖可用於自駕車導航。後續可提供相關單

位本案室內外無縫自駕車用地圖圖資，作為後續自駕車於室內導航應用之靜態底

圖。 

另內政部研發超寬頻 UWB 技術於室內定位應用並進行適地性服務，配合辦理

行政院災害防救科技創新服務方案之災後快速智慧製圖技術研發相關作業，研發

成果可推廣應用於相關防救災單位，落實研發應用與產業加值。 

(五) 持續精進無人機獲取資料及資料處理速率，並提升資料精度以多元應用 

近年來無人飛行載具(Unmanned Aerial Vehicle, UAV)所進行空中影像攝影

測量越來越廣泛應用，其可於小範圍區域快速完成圖資蒐集之任務，相較航照影

像及衛星影像之資料獲取更為機動性，同時透過移動式或地面式光達點雲之整合，

可取得更高精度之資料，解決無人機測繪精度不足之問題。 
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於本次研討會之成果發表，國際上針對無人機應用之趨勢為有效率之監測與

管理，降低長期以來人物力之成本，開發程式或使用商用軟體，將無人機拍攝之影

像進行快速計算，並提供三維點雲、數值地表模型(DSM)與正射影像拼接(Ortho 

Mosaic)成果，可進行後續地理分析與整合，例如：坡度分析、室內空間三維建模、

點雲數化等。建議可持續精進無人機獲取資料及資料處理效率，以快速取得空間

資料及分析成果，並作為防救災、水利、建築等相關領域空間資訊判釋及決策之有

利工具。 
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伍、 相關照片 

 
圖 5-1、協助攤位布置事宜 

 

圖 5-2、協助攤位布置事宜 
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圖 5-3、攤位布置完成後，同仁、江凱偉老師及高精地圖研究發展中心合照 

 

圖 5-4、排隊等待註冊 
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圖 5-5、本部同仁合照 

 

圖 5-6、大會開幕典禮 
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圖 5-7、高精地圖研究發展中心於移動式測繪研討會議報告 

 

圖 5-8、高精地圖研究發展中心於商業主題會議介紹我國高精地圖成果及發展策略 
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圖 5-9、高精地圖研究發展中心贊助本次大會之感謝獎牌 

 

圖 5-10、Prof.Naser El-Sheimy、國家太空中心、江凱偉老師、高精地圖研究發展

中心團隊及本司同仁大合照 
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陸、 附錄 

 
圖 6-1、大會手冊封面 

 
圖 6-2、埃及測量總局贈送阿拉伯地區之主題地圖(比例尺 1/22500000) 

(阿拉伯地區為以阿拉伯語為主要語言，以伊斯蘭教為主要信仰) 
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圖 6-3、ISPRS學會簡介 DM(1/2) 

 
圖 6-4、ISPRS學會簡介 DM(2/2) 

 


