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摘 要

智慧型巡航控制系統是目前車輛工業主要的發展方向之一，適應性巡航控制 (Adaptive Cruise Control，ACC)系統已成功應

用於市售車中，能在長時間駕駛中減低駕駛者負擔，但目前ACC的功能僅限於高速巡航時使用，因此本論文透過CarSim軟

體模擬各種行駛情況，研究出一套決策系統能即時決策出車輛當下的行駛模式，在定速巡航(Cruise Control，CC)模式、適

應性巡航(ACC)模式或市區停走(Stop&Go)模式中切換，另外針對油門與煞車做適當的配置，以減低油耗及污染。實作方面

則利用雷達與全球衛星定位系統(Global Positioning System，GPS)應用於無線移動救援機器人(SRV-1)上，進而實現適應性巡

航控制、GPS導航、GPS行車記錄等目的。
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