
以視覺為基礎的車輛導航系統

德明財經科技大學資訊科技系
103學年度第九屆學生畢業專題-第三次提報

組 別：第六組

指導老師：李後燦

組 長：官哲宇

組 員：陳韋良、許韶軒、柳力瑋、楊皓翔



目錄

• 前言

• 簡介

• 系統架構

• 車輛導航系統

• 跟車追蹤系統

• 實際之影像結果

• 控制流程圖

• 實驗場景

• Demo

• 總結



前言

• 現在的車輛通常配有無線通訊設備，像是
全球定位系統(GPS)、網路攝影機(IP Cam)
和無線網路系統(WNs)。

• 許多導航車輛的控制系統是基於視覺偵測
去判別可駕駛區域、障礙物以及道路邊線
作為輔助駕駛系統使用。



系統簡介

• 本車輛導航系統是以視覺資訊回授為基礎，
以及使用一個簡單演算法推導出車輛行駛
於可行駛區域內所發展出之導航控制系統。

系統包含：
• 車輛導航系統

• 跟車追蹤系統

• 實體雛型系統以高速公路做為實驗場景，
實驗結果驗證了此系統的可行性。



系統架構-自走車實體

IP Cam (DCS-930L)

Wi-Fi mode (RN-131C)



系統架構-整體架構示意圖
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車輛導航系統-流程圖
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警戒線之設定
Warning line width= ((roadWidth-carWidth)/2)/2
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車輛導航系統-演算法

Navigate of vehicle



跟車追蹤系統-流程圖
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跟車追蹤系統-演算法
Follow of vehicle



實際之影像結果

車輛導航之影像結果 跟車追蹤之影像結果



控制流程圖-跟車追蹤

控制流程圖-車輛導航



實驗場景



總結

以視覺為基礎的車輛導航系統

¸配備無線通訊及影像回授車輛

¸設計適當車輛警戒線

¸車輛導航控制及跟車追蹤系統

¸提供人工駕駛與自動駕駛選擇

¸追撞機率減少



參加的比賽

論文發表& 競賽

ü2014企業架構與資訊科技國際研討會 最佳論文

ü2014 -̪ ̫ ̪
̫ 佳作

ü中華電信2014數位創新應用系列賽-大資料運算 進入決賽

üSICE 2014, Sapporo, Japan 
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Demo





Thank You
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