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台灣的交通環境日益複雜，自駕車技術的發展也成為重要的研究方向。然而，自動駕駛在
實際應用中仍面臨許多挑戰，像是如何在多變的交通情境中準確辨識周遭環境、做出即時反應，
都是關鍵的問題。尤其在行駛過程中，自走車需要依賴影像辨識系統來判斷車道、交通號誌等…，
但這些技術若缺乏充分測試與驗證，可能會導致誤判，進而影響行車安全。因此，我們希望透過
模擬交通情境，來結合自走車系統。本自走車系統整合了相機模組、Arduino控制器Raspberry 

Pi與馬達驅動模組，具備多項基礎自駕功能，能夠在模擬交通情境中進行自主行動與判斷。系
統啟動後，首先透過相機模組進行影像偵測，判斷前方是否存在明確的行駛軌道，若未偵測到
軌道，則系統將停止馬達以避免偏離路線。當軌道明確時，自走車會進一步辨識是否出現紅燈，
若紅燈亮起則自動停止，待解除後重新啟動馬達前進。此外，自走車也具備轉彎判斷與執行能
力，當偵測到路線出現轉彎需求時，系統會根據轉彎方向進行左右判斷，並控制車輛完成對應
的轉向動作。整個控制流程皆由Arduino負責統整執行，包含啟動、停止、轉向等命令。
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