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摘 要

電動代步車為非正式車輛，其單價不若一般車輛為高，故向來未被國際車輛製造大廠所重視，而其結構及技術層次亦不若

一般車輛為高，在此情況下，台灣之製造廠商即有了切入之空間。我國電動代步車輛廠商多屬中小型企業，雖資本額無法

與國外大廠相比較，但競爭力是毫不遜色，加上小廠商生產彈性相對較大，不但能隨客戶需求量身訂作，也能隨市場情勢

而調整腳步。為了因應高齡化社會來臨，加上業者易不斷降低成本和提高性能品質以滿足消費者要求下，台灣電動代步車

外銷市場未來將愈有淺力。 台灣現行銷售之電動代步車是以歐、美等先進國家為主要輸出對象，若有因車輛本身穩定性問

題而造成乘員之受傷，將有可能造成龐大之訴訟糾紛及賠償問題。而廠商現行銷售良好之四輪電動代步車有穩定度不夠之

問題存在。當車速達10km/hr以上，急轉彎時，整車會有翻覆之危險，有可能造成乘員翻車時之傷害，特別是對於行動不

便者或老年人，因反應過慢，造成之傷害將會更嚴重。本計畫將對此電動代步車現行穩定度不夠之問題點作設計上之改良

，以解決其會翻車之潛在危險。
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