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近年來，智慧化的運輸方式一直被提出且應用於各大領域中。其中一種虛擬

軌道系統應用如低速無人搬運車（Automated Guided Vehicle, AGV）經常性地被

應用於物流、自動化貨物搬運等環境；透過偵測地面上的引導裝置，搬運車輛用

來修正偏移與進行轉向控制。其中，引導裝置又分為透過光學辨識或磁條等進行

引導，其相關優缺點如表 1所示。 

表 1、虛擬軌道引導裝置種類及優缺點 

 

先前車輛中心（ARTC）已針對車輛使用的虛擬軌道自駕技術進行開發，2023

年近一步提出不易受環境遮蔽、光線與不良天候影響之磁性訊號作為信號源，且

不需連續設置磁釘的強健性定位控制技術，並持續精進其技術，使磁釘的間距更

長，以減少施工及維護之成本。 

 

圖 1、實驗車系統架構示意圖 



強健性的虛擬軌道自駕技術，可以減少磁釘之間的布置密度，主要來自於車

輛中心提出的構想。如圖 1所示，車輛中心提出除了在基礎的磁導式車輛所需的

磁感應元件外，還額外增加了慣性導航元件（IMU）與射頻讀取器（RFID）。這

樣可以使自駕車輛在移動過程中，透過射頻讀取器讀取到本車目前的座標與下一

個前往目的地的座標；而控制車身方向就依靠車輛身上的慣性導航元件進行相對

航向的確認。IMU可以在得知當下座標與航向角後，只需進行運算即可預測接下

來移動的座標。但是，IMU會受到時間累積的影響造成其預測的準確度下降。因

此，我們可以透過射頻讀取器適時地提供 IMU 進行座標與航向的修正，並搭配

原有磁感應的側向偏差值進而達到車輛可以持續自駕外，也可以降低磁釘密度，

如圖 2所示。 

  

圖 1、虛擬軌道自駕技術改良前後差異 

  

(a) 改良前磁釘密度 1 m/個 (b) 改良後磁釘密度 10 m/個 

圖 2、改良後實驗車於廠區內進行測試 

實驗車測試 

於車輛中心場域內，我們對於提出的改良型虛擬軌道自駕技術進行場內的道

路模擬實驗，並希望透過本技術可以達成側向偏移誤差控制於 0.4m以內。圖 3(b)

所示即為改良後的磁釘密度。我們讓實驗車於中心的道路上進行行駛測試，於直

線段每 10m鋪設 1個磁釘（彎道部分維持 1m/個），自駕實驗車輛移動軌跡如圖



4所示，其實驗結果呈現出，自駕車可以依照既定的目標路徑進行移動。在表 2

所示則是依據圖 4進行車輛行進過程中側向偏移的分析，並且是同一路段下進行

多次試驗的紀錄，其結果呈現出我們提出的控制技術可讓自駕車行駛路徑與目標

路徑間的誤差平均可維持<0.4m。 

圖 4、虛擬軌道自駕技術移動路徑測試 

表 2、實驗車於虛擬軌道上測試結果 

總結 

車輛中心所開發的虛擬軌道自駕技術主要是希望可以適用於都會區的自駕

交通運輸。目前該技術已有初步雛形，並進行實車的相關測試。該系統的運行可

以不受天候影響，且在應用上可依據執行場域的相關資訊進行配置及調整，並透

過最新提出的改善方法降低磁釘在直線上的分布密度，配合感測 RFID設備，使

虛擬軌道系統可以無需使用昂貴的高精度定位系統而運行自駕車。後續，車輛中

心規劃於場域內建置永久性磁感應虛擬軌道設施，以持續就相關技術進行精進，

進一步滿足技術開發與產業試驗需求。 

 

 

 

 


