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智慧+綠能 

Source: 陳國榮,台灣汽車產業發展的優勢與挑戰 3 



Advance Warning 
Human error is the main factor for 75% of all ground 
vehicle crashes.  Even higher (80-90%) for commercial 
vehicles. 

Human delays (mean for brake reaction time ~0.75 
sec) creates unwanted vehicle and traffic behavior. 

It was found that 0.5 (1.0) second of advance warning could 
prevent 30-60% (60-90%) of the accidents. 

 

Source: AVEC 9437953 
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Active Safety Technologies 
Dangerous Situation 

Lane departure warning and control 

Rear-end collision warning and control 

Adaptive Cruise Control 

Automatic braking 

Pedestrian protection 

Intersection collision warning/prevention 

Electronic stability control 

Anti-lock brake system 

Traction control system 

Rollover warning and control 
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Disruptive Technologies 
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Autonomous Vehicles 
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103年執行項目規劃 

全周障礙物偵測(陳彥霖) 

利用攝像機進行影像式全周障礙物偵測，辨識率達
90%以上 

利用雷達+影像的感知器融合技術進行前方障礙物偵
測，可進行全天候行人與障礙物偵測，日夜間平均偵
測辨識率達95%以上 

全周碰撞警示(陳柏全) 

利用影像式全周障礙物偵測結果，進行碰撞警示，準
確率達90%以上 

利用前方障礙物偵測結果，可進行全天候行人與障礙
物碰撞警示，日夜間偵測準確率達95%以上 
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103年執行項目規劃 

汽車駕駛模擬器(曾百由) 

發展曲面投影的自動校正顯示系統 

發展可供HIL驗證的原廠整合式車電系統介面 

即時互動控制動感平臺性能提升 

主動式力回饋方向盤控制 

行星齒輪式轉向系統(尤正吉) 

符合阿克曼轉向幾何之機構的設計 

提供駕駛者所需之輔助轉向扭力 

提供高低速時所需之變動減速比 

路面平整度偵測技術與安全駕駛教育系統(黃有評) 

開發即時偵測道路平整度APP，建立道路平整度資料 

整合學校教育與相關單位，建構完整的安全駕駛系統 
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全周障礙物偵測 

全天候全周障礙物之快速視覺辨識技術暨嵌入式多核心平
台之研發之整體架構圖 
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機車、行人偵測技術流程圖 

演算法改善部分 
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積分影像改善 

原始積分影像計算量，每個Pixel的運算量為2次加
法、5次減法、3次記憶體存取。 

 

 

 

計算積分影像改由Cumulative的方式，每個Pixel
的運算量可以縮減為2次加法、1次減法、1次記憶
體存取。 
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Cascade Classifier 

直接使用高性能的強分類器進行辨識，系統將會把
大量的時間用在非行人區域計算上面。 

Cascade Classifier最主要的用途就是使得計算速
度增快，前面使用辨識率較低但速度較快的特徵過
濾大部分的背景影像，後面使用辨識率較高但速度
較慢的強分類器來辨識。 
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實驗結果 
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在目標車裝設全周影像擷取系統及雷射雷達，利
用影像進行全周物體偵測，雷達與前方攝影機進
行感知器融合得到前方物體資訊。 

X:00.5 m 
Y:02.2 m 

X:00.1 m 
Y:-02.0 m 

X:12.5 m 
Y:01.2 m 

全周碰撞警示 
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碰撞風險計算 

得到障礙物相對本車資訊後進行 

碰撞時間估測 

 

 

碰撞風險判斷 
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主動避障控制 

當系統判斷即將發生碰撞時，系統將進行主動避
障控制。包含 

自動緊急煞車控制 

當車輛即將發生碰撞時，系統將驅動煞車系統讓車輛
減速並維持最小安全車距避免碰撞。 

自動緊急轉向控制 

對於前方突然出現的物體，系統判定煞車無法避免碰
撞時，系統將控制煞車及轉向進行閃避避免碰撞。 
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目標車改裝 

轉向系統改裝 

加裝雷射雷達 

煞車系統改裝 
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預期成果 
Automatic evasive maneuver for collision 
avoidance 

 Source: Continental Emergency Steer Assist  2010 
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行星齒輪式轉向系統 

阿克曼轉向： 

 

 
 

低速時降低輪胎磨耗 

回正力矩隨轉向角度穩定增加 

提供駕駛者穩定的轉向回饋 

 

平行轉向： 

 
高速時提供較大的轉彎力 

避免車輛打滑 
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現有轉向系統 
齒條小齒輪轉向機構 

 轉向幾何介於阿克曼轉向與

平行轉向間(為折衷設計)、只

提供固定的減速比 

主動轉向系統(AFS) 

 可依車速調整減速比，但轉

向幾何仍為折衷設計 

 

獨立主動轉向機構(AIFS) 

可依車速調整減速比以及轉
向幾何 
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主要技術產出 

阿克曼轉向機構設計 

 

erms=0.0470 

無太陽輪之特殊行星齒輪機構產
生幾乎無誤差之阿克曼轉向幾何 
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主要技術產出 
獨立主動轉向機構 

 

低速時不需馬達之補償即

可產生阿克曼轉向幾何 

中高速時藉由馬達的輸入

修正輪胎轉角，同時調整

轉向減速比與轉向幾何 

方向盤轉動小齒輪帶動齒條，齒條
跟著帶動太陽輪，馬達接在環齒輪，
行星架輸出 
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汽車駕駛模擬器 

實車駕駛操控介面整合 

環場即時互動影像系統 

電動史都華平台動感模擬 

多車互動駕駛模擬 

力回饋方向盤開發 

線控系統測試環境開發 

道路影像輸出 

24 



汽車駕駛模擬器 

提供仿真實境的駕駛測試環境，具備視覺與體感的操控
回饋，在最低的風險與成本條件下，進行車輛功能開發
與測試。 
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實車操控介面 
使用實車座艙改造。 

開發車電系統控制訊號CAN Bus介面，提供駕駛操控
介面予車輛動態模型CarSim計算運動資訊。 
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電動動感平台 
自主開發即時同步六軸伺服馬達控制技術，解決串列伺
服控制技術缺陷，以提高系統反應速度，滿足動感模擬
需求。 

即時接收車輛動態模型CarSim車輛運動動感，並即時
更新平台動態與伺服馬達控制命令，可達100 Hz命令
更新率。 
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環場虛擬視覺 
發展多面投影拼接融合技術，快速自動影像變形校正與
重疊拼接融合，展示廣角曲面投影顯示技術。 
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力回饋方向盤控制系統 
利用伺服馬達控制技術產生方向盤操控負載，提升駕駛
操控真實感。 
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路面平整度偵測與安全駕駛教育 
道路為人民主要使用的公共設施，道路品質攸關於城市
進步的指標也是公共建設中的基礎建設。 

道路施工品質經常讓民眾詬病不夠平坦，主要原因是工
程人員在不同時間開挖道路、道路鋪面材質不良與天候
因素，導致道路路面不平整。 

不平整路面嚴重影響行車安全，同時加快汽機車零件與
輪胎的耗損。 

 

落差為1公分，
正常路面。 

落差為4公分， 
危險路面。 

落差為2.6公分，
警告路面。 
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主要技術產出 
偵測道路平整度系統： 

以智慧型手機內建三軸重力加速度感測器與全球定位系
統(Global Position System) 結合Google Maps與雲端
資料庫，設計即時檢測不平整路面監測系統。 

結合歸屬函數學習演算法： 

使用最陡坡降法調整第一型模糊歸屬函數，提升系統準
確率。 
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軟體架構 
本軟體架構包偵測不平整路面系統、Google Maps、
資料庫。 
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系統執行流程 
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系統執行結果 
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• 藍色標誌為起點，紅色標
誌為終點 

• 棕色驚嘆號標誌為警告路
面，紅色驚嘆號標誌為危
險路面。 

• 實際道路坑洞:13 
• 程式判斷道路坑洞:12 
• 程式辨別率:92.30% 



Q & A 
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