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摘 要

近年來，由於半導體電子、電腦資訊與通訊科技日新月異，其應用在各型交通運輸工具之自動偵測、控制等技術上，以確

保車輛性能之充分發揮及行車安全之提昇，並可以將車內、外之各種資訊作充分之溝通，形成所謂之智慧型車

輛IV(Intelligent Vehicle) 本論文旨在建立智慧型車輛在行駛時對行車狀況之安全監控及增進人車間之溝通能力以提昇車輛整

體行駛之安全性本子計劃分兩部分先進行個別之系統論文然後再予以整合以達到提昇車輛整體行駛安全性之功能此兩部份

分別為： (1)行車狀況監控及警告系統：車輛在行 駛時隨時監測本身之各 種行車狀況前後車輛之位置速度側向車道車輛之

位置速度等並做初步行車安全狀況之判斷及警示。並將進行部份語音操控系統之論文，以增進’’人─車’’溝通之能力

，減輕駕駛者之操控負荷。 (2)車輛行駛動態控制系統：當車輛電腦判定有危險狀況併發出警示後，若駕駛者仍無反應，電

腦會判斷並取得車輛控制權，由行車狀況做出適當之反應，以儘可能避免危險之發生。
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