
車輛中心重點技術發展成果 

研究發展處 廖珮瑜 

面對智慧化、電動化及聯網化浪潮的快速發展，全球車輛產業正邁向「軟硬整合、AI 驅

動、資安先行」的新世代。車輛中心  ARTC）長期深耕智慧車輛與車電系統研發，持續以「感

知與定位」、「智駕與資通」及「新能源與機電整合」三大技術主軸為核心，協助國內產業建

立自主技術能量，並積極推動智慧交通與低碳運輸應用落地，提升產業競爭力與永續發展動

能。 

車輛中心已建構涵蓋自動駕駛、AI 感知、虛實整合驗證、車輛資安及智慧車電模擬等完整

技術能量，115 年並持續朝向 115 年度更高階之智慧移動應用之發展目標邁進。各項核心

技術之內涵說明如下： 

車輛中心重點技術研發成果 

1. 自動駕駛主動安全技術

➢技術特色：建立從 Level 2 駕駛輔助、Level 3 偕同自駕至 Level 4 聯網自駕之完整技

術架構，涵蓋 LFS 車道跟隨、ACC自適應跟車、AEB自動緊急煞車、LCS 車道變

換、自動泊車、ALKS 自駕巴士與隊列自駕等功能，並符合UN R171、UN R157、

ISO 11270 與 Euro NCAP 等國際法規與標準。相關技術已應用於高速公路、市區道

路與自駕巴士場域，展現台灣自主自駕技術能量。此外，車輛中心亦發展 End-to-

End AI 自駕技術，透過純視覺決策模型，提升複雜路口與多種氣候情境下之環境適

應能力，並榮獲 2025 IEEE 愛迪生獎與 AutoTech 全球汽車技術突破獎等國際肯定。



➢ 關鍵技術： 

✓ 車道跟隨系統 LFS） 

✓ 自適應巡航控制 ACC） 

✓ 自動緊急煞車 AEB） 

✓ 車道變換系統 LCS） 

✓ 自動泊車輔助技術 

✓ 線控底盤平台技術 

✓ 整車域控制器 VCU） 

✓ 自駕隊列控制技術 

✓ 車路協同 V2X）整合驗證 

✓ 高速道路與市區場域實車測試驗證 

(自動駕駛主動安全技術 PDF 連結) 

 

2. 自駕虛實整合驗證技術 

➢ 技術特色：完整之 Vehicle-in-the-Loop ViL）與 Controller-in-the-Loop CiL）

虛實整合驗證平台，可於高擬真虛擬環境中整合實體控制器、感測器與車輛動態模

型，大幅降低ADAS/ADS 開發成本與測試風險；透過 Prescan、Carｍaker 等模擬

工具，可於產品開發早期即完成感知、決策與控制之閉環測試，並建立多元場景資料

庫，加速系統驗證效率。 

➢ 關鍵技術： 

✓ 控制器虛實整合驗證技術 

✓ 自駕車虛實整合驗證技術 

(自駕虛實整合驗證技術 PDF 連結) 

 

3. 車用環周影像AI 多任務感知技術 

➢ 技術特色：使用 BEV 與 Transformer 架構，結合多模態資料集，建立純視覺 3D物

件辨識技術，可整合AVM環景影像、毫米波雷達、4D雷達與攝影機資訊，進行車

道線、可行駛空間、障礙物與車輛意圖預測分析，並具備環周異質融合偵測能力，建

立台灣在地化資料庫，提升AI 3D 視覺物件辦識模型的多樣性與泛用性，以應用於自

動駕駛、自動停車等場域。 

➢ 關鍵技術： 

✓ AI 3D 視覺物件辨識技術 

✓ 車端環周異質融合偵測及物件意圖預估技術 

✓ AI 自駕之感知融合技術 

(車用環周影像AI 多任務感知技術 PDF 連結) 

 



4. 車輛資安與軟體更新測試技術 

➢ 技術特色：取得 TÜV SÜD台灣唯一指定 R155/R156 資安實驗室，技術內容包含

TARA 威脅與危害影響分析）、UDS測試、OTA車輛軟體更新驗證與 CVE漏洞分析

追蹤等；相關技術符合UN R155、UN R156、ISO 24089、SAE J1939 等國際規

範，可協助國內車廠及零組件業者提升聯網車輛安全防護與軟體更新可靠性。 

➢ 關鍵技術： 

✓ 威脅與危害影響性分析(TARA) 

✓ 公開漏洞資料庫(CVE)追蹤與風險分析技術 

✓ 資安防護之OTA車輛軟體更新技術 

✓ CAN測試系統與資安檢測技術 

(車輛資安與軟體更新測試技術 PDF 連結) 

 

5. 智慧車電 PCBA板級 SI/PI/EMC模擬技術 

➢ 技術特色：透過訊號完整性 SI）、電源完整性 PI）與電磁干擾 EMI/EMC）模擬

分析，於產品設計初期即評估高速訊號傳輸、電源穩定性與 EMC風險，有效降低產

品試誤成本與開發時程。相關技術涵蓋 S參數、串擾分析、特性阻抗、眼圖、IR-

Drop 與 CISPR 25 輻射干擾模擬等，協助智慧車電產品提升系統可靠度與法規符合

性。 

➢ 關鍵技術： 

✓ 訊號完整性(Signal Integrity, SI)模擬技術 

✓ 電源完整性(Power Integrity, PI)模擬技術 

✓ 電磁干擾(EMI)模擬技術 

✓ 電磁耐受(EMS)模擬技術 

(智慧車電 PCBA板級 SI/PI/EMC模擬技術 PDF連結) 

 

展望未來，車輛中心將持續串聯國內車電零組件、自動駕駛系統及整車產業鏈，透過前瞻技

術研發、測試驗證與技術移轉服務，協助產業掌握智慧移動與低碳運輸發展契機，厚植自主

技術能量，推動創新應用落地，並提升我國智慧車輛產業之國際競爭力與永續發展動能。 

 

技術聯絡人：研究發展處 廖珮瑜 

連絡電話：04-7811222#5109 

電子郵件信箱：rdservice@artc.org.tw 

mailto:rdservice@artc.org.tw
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自動駕駛主動安全技術

財團法人車輛研究測試中心 研究發展處



整合雷達和攝影機偵訊識別資訊，
在高速公路場景以最高時速120公
里的速度自動維持車道(LFS)、自駕
適應跟車(ACC)、緊急煞車(AEB)與
車道變換 (LCS)，技術滿足R79法
規規範及ISO 15622、ISO 11270、
Euro NCAP AEB等標準。

• 具備自駕功能、最小風險、資料儲存、
人機介面與資安模組，在公車專用道
車速可達60公里運行，系統滿足
R157法規規範，能主動車道維持、
前車跟隨、車道變換等。

• 最小風險保護駕駛不可用或系統故障
時，能主動引導車輛原車道緩煞停車
或進入緊急車道煞停。

• 整合車路雲資訊(定位感知、後台
監控、車間通訊、智慧路口通訊)，
最高車速60公里在市區場景自駕。

• 市區自駕隊列技術使多輛自駕車
組成車隊以緊隨跟車運行，為傳
統軌道成本10%、提升運行效率
10%。

• End to End AI技術基於純視覺影
像學習駕駛行為，達到自駕巡航
克服路口、地下道、不同氣候，
降低成本及解決複雜情境。

Level 2 駕駛輔助 Level 3 偕同自駕 Level 4 聯網自駕 獲獎殊榮
2025  美國IEEE 愛迪生獎

2024 AutoTech全球汽車技術突破獎 
(年度交通管理解決方案)

           台灣ITS智慧運輸論文獎

           台灣TIE發明競賽金牌

經濟部產業技術貢獻獎

           美國SAE 前瞻技術論文

2023 AutoTech全球汽車技術突破
(年度自動駕駛解決方案) 

IEEE智慧創新與發明研討會
最佳論文獎 

ARTC自動駕駛主動安全技術成果

➢ 自動駕駛整合技術：建立從Level 2到Level 4自駕技術，對應國際UN R171(L2+)、UN R157(L3)等自駕車法規研發方向，並

以創新技術獲得國際技術競賽肯定，持續串聯國內產業鏈(感知模組、自駕整合、自主整車)推動智慧交通應用落地。

➢ 自動駕駛隊列技術：隊列跟車的自動駕駛技術，由第1部車隊⾧，偵測辨識周遭環境，將自動駕駛資訊命令傳送到第2、3部後

車，整個車隊以㇐個短間距的方式自動跟車運行，本項技術獲得2023年國際車輛技術突破獎殊榮。
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https://drive.google.com/file/d/1f4Yo6jKXgUp-7njnj7YZHUir8ojQFp3w/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/19JzPEgT6Rmz3ZNhpg5o_Nvb_f4r3BRvR/view?usp=drive_link


L2駕駛輔助 - 全速域駕駛輔助系統

【車道變換】
側向加速度 ≦ 0.1g

急跳度(Jerk) ≦ 0.5g
完成時間 < 10s

曲率半徑 ≧ 1000m

【偵測距離】
前方＞100M
後方＞55M

➢ 關鍵技術：基於影像與雷達感知技術與橫縱向控制整合技術，實現車速達120公里的車道跟隨(LFS)、自動跟車(ACC)、車道

變換(LCS)、緊急轉向(ESF)及緊急煞車(AEB)功能，減輕駕駛者在交通擁堵情況下的駕駛負擔。

➢ 符合國際法規與標準：系統適用於高速公路走走停停的道路情境，滿足R79／R171法規、台灣車輛安全檢測基準47-2、ISO

11270／15622／22179／21202、Euro NCAP AEB CCRs／CCRm／CCRb標準。

▼系統規格

Highway LFS/ACC Lane Change

AEB CCRsStop&Go/ Cut-in 

▼駕駛輔助系統各項技術實車Demo

【彎道曲率半徑】

＞230m
【縱向加速度】

-0.8g～+0.3g

【運行車速】

0～120 Kph
(誤差 < 1 Kph)

【感測器】
Camera + Radar

【嵌入式系統】
TC 297
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https://drive.google.com/file/d/1VUXH9_BAlc-bAHRkz7TtMtYieDWJbe7O/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1_Jk0IV_xzlasYJ8oHHDyP-crAiQdHoyp/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/17HXxOo4tgRJghw_vUFfgQI-2k6DBprTs/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1aNbdi45Ej-tucEvhmLafwuvmiZUkSDyt/view?usp=drive_link


L2駕駛輔助 - 自動泊車輔助技術

地
下
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車 
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方
案
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水平停車

▲各場景DEMO

➢ 自動泊車控制與規劃：透過輪速定位、路徑規劃與追跡控制技術，規劃最佳泊車路徑，並精確控制倒車入庫，使車輛安全順

利停入車位。

➢ 安全監控：即時監測車輛與停車格狀態 (停車格異常、輪速異常、轉向過大)，異常情況下主動調整或發出警示。

➢ 適用範圍與規格：開放/封閉場域的垂直、水平停車; 停車角度誤差<5 °, 與中心誤差位置<30cm, 完成時間<180s。

自動泊車輔助系統

      自動引導

        偵測停車格
攝影機

超音波(option)
GPS (option

      軌跡規劃
輪速定位
路徑生成
追跡控制

底盤輪速規格

輪速解析度：
 0.01kph

更新率：10ms

直線倒退10m
輪速定位誤差<16cm

(與RTK比較)

轉彎R8倒退10m
輪速定位誤差< 35cm

可控車速 ≧ 0kph

垂直停車
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https://drive.google.com/file/d/1F1ey7_CpL8jTD5SzGOuzuzQcx-oGMwax/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1v2RfOs3qAKBtbhcYTI3BKuUh7435yTEe/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/12Quzp7rIvz0Ajdv5xVNVcKYdg1mkfu2D/view?usp=drive_link


L2駕駛輔助/L3協同自駕 - 整車域控制器 TC297
➢ 符合國際標準：依車輛安全標準進行設計，通過國際環境與EMC測試規範、ISO16750、ISO11452與CISPR 25。

➢ 智慧控制應用：適用先進駕駛輔助系統(ADAS)、自動駕駛系統(ADS)與整車控制器(VCU)，減少跨系統通訊延遲與多控制單

元分散架構，已成功搭載於國產量產電動大巴與美國電動中巴。

▲硬體架構

輸入功能
數位輸入
類比輸入
頻率輸入

輸出功能
數位輸出
高側輸出
低側輸出

▲硬體規格

處理核心
三核心
＞200MHz

電壓範圍
9V～32V
功耗＞3W

通訊介面
CAN
CAN FD
Ethernet

國際規範
ISO 16750
ISO 11452
CISPR 25
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L2駕駛輔助/L3協同自駕 - 線控平台車技術

➢ 高可靠度線控底盤系統：建立共用CAN BUS開放介面技術，允許對動力、煞車、排檔與轉向進行電子控制。該系統採用原廠

底盤次系統，確保車輛動態控制的可靠度與安全性。

➢ ADAS/ADS開發平台：利用線控化市售車作為開放式開發平台，進行感測器融合與控制策略驗證，加速智慧駕駛技術研發與

應用落地。

控制介面
TOYOTA Prius 
CAN Bus開放介面

縱向控制
動力和煞車控制速度
0～120 Kph

擋位控制
包含R、N、D檔位

側向控制
轉向範圍
-450∘～450∘
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L3駕駛協同自駕 - 自駕巴士技術 (ALKS)

▼Level 3 自駕巴士Demo

▲最小風險 MRM Demo

自駕功能
車速＞60kph
車道跟隨
主動變換車道
緊急煞車/轉向

艙內駕駛監控
正確率＞97%
眼睛狀態
頭度偏擺
視線位置

資料儲存
車輛動態
自駕狀態
運行狀態
人為介入

最小風險措施
緊急停靠路肩
原車道減速至停

感測器
艙內/外攝影機
前方/角雷達

ALKS

➢ ALKS技術：整合艙內駕駛監控、艙外車道線追蹤/可行空間偵測、與最小風險技術，在駕駛系統啟動ALK後，系統將取代駕

駛執行含系統故障在內之所有駕駛任務。

➢ 最小風險功能：能在駕駛不適或車輛異常時，主動引導車輛原車道緩煞停車或進入緊急車道煞停。同時，系統透過資料儲存

模組主動即時紀錄自駕功能開關、自駕人為介入、緊急煞車起訖、以及最小風險觸發起迄等事件。

➢ R157自駕巴士：全球第㇐輛具R157 法規功能之 Level 3 自駕巴士，適用於高速公路情境。
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https://drive.google.com/file/d/1pqMJdJY_W0D6j5sEJrl23tkkN-75hrul/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1lr01B43PmB6A3Mqb6oG-oa-F8jmnXwQB/view?usp=drive_link


▼公共運輸自駕隊列Demo

▲三物流車自駕隊列Demo

L4聯網自駕 - 自駕隊列技術

➢ 自動駕駛隊列技術：隊列跟車的自動駕駛技術，由第1部車隊⾧，偵測辨識周遭環境，將自動駕駛資訊命令傳送到第2、3部後

車，整個車隊以㇐個短間距的方式自動跟車運行。

➢ 突破創新：克服國際隊列僅可於高速公路或機場行駛限制，拓展至市區道路，並解決自駕車與人車混流方面的挑戰。

➢ 技術特色：低延遲車間通訊（CV2X）縮短車輛跟車距離，實現異質車輛之隊列控制，並透過智慧路口號誌通訊提升整體運輸

效率10%，同時確保隊列遇Cut-in/Cut-out的安全保護。

隊列跟車
車速80KM，隊列間距15M
車速30KM，隊列間距7M

適用場景
高速公路
巿區混合車流

感測器
Radar/Camera
OBU
GPS(option)

優勢
公共運輸建造成本僅傳統軌道10%
實現㇐位駕駛帶領2～3部物流車

智慧路口
運輸效率提升＞ 10%

車間通訊
CV2X延遲<0.12s
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https://drive.google.com/file/d/19JzPEgT6Rmz3ZNhpg5o_Nvb_f4r3BRvR/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1f4Yo6jKXgUp-7njnj7YZHUir8ojQFp3w/view?usp=drive_link


▲ARTC試車場模擬環境：從入口至操安測試道
約3km, 場景包含圓環、地下道、叉路等地形

L4聯網自駕 - 純視覺 End-to-End AI 決策
以BEV+Transformer為AI模型核心，建構純視覺End-to-End AI 決策模型，同時預測控制命令、道路輪廓、未來行駛軌跡。

➢ 建置ARTC試車場模擬環境，能支援多種氣候條件資料錄製。

➢ End-to-End AI 能克服直線、彎道與圓環、地下道等路段，同時預測道路輪廓與行駛軌跡。

【感知輸入(INPUT)】

前後左右Multi-view影像

車輛動態

方向盤、油門、加速度

ＧＰＳ目標資訊

【核心引擎(AI CORE)】

純視覺影像特徵提取

→

Transformer
編碼器／解碼器

→

特徵融合
(Ego motion)

【預測與輸(Outputs】

生成道路輪廓與未來目標
(Attention Map)

→

預測未來行駛軌跡

→

輸出底層控制命令
(方向盤、油門、煞車)

系
統
流
程

▲End to End AI自駕測試：A點至B點克服直
線、彎道、地下道、圓環、路口、岔路等情境 9

https://drive.google.com/file/d/1X-iGVNXe9CRKWw4sb-9Fhwc4Y0XiZZ3C/view?usp=drive_link
https://drive.google.com/file/d/1JnmqRZHd2b00jYBMsXfpm1MxIu-F03f4/view?usp=drive_link


【虛擬驗證】
數位雙生環境高壓測試

L4聯網自駕 - 虛實AI自駕開發
➢ 雲端伺服器：車輛中心建置 1 萬 TOPS 雲端 AI 伺服器平台，用於車用 AI 模型訓練與虛擬生成運算，加速AI 技術導入車用與

自動駕駛。

➢ 虛實整合平台建構：建立虛實整合的 AI 訓練與驗證平台，串接實車場域與模擬環境。

▲實車測試與模擬環境的持續優化迴圈

【核心運算引擎】
Ｎvidia L40S GPU架構
專為車用AI模型打造

【雲端生成】
10,000 TOPS平台
生成合成數據

【 ARTC試車場虛擬情境】
約3公里之圓環、地下道、
叉路等地形之情境

【模型訓練】
End to End A點至B點
克服直線、彎道、地
下道、圓環、路口、
岔路等情境

【實車佈屬】
部屬AI模型至實體車輛

【真實反饋】
於ARTC試車場收集複
雜路況與新數據回傳

10
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主要布局影像障礙物辨識、雷達/超音波測距感測、感測融合、光達感測等技術專利，相關已獲證專利清單如下

技術分類 專利名稱(國別)

影像障礙物辨識

前方障礙物&車道線辨識

• 道路車道線的偵測系統及其方法(TW/CN/US)

• 動態影像特徵加強方法與系統(TW/CN/US)

• 動態車道線偵測系統及方法(TW/CN/US)

• 可行駛空間之偵測系統及其偵測方法(TW/CN)

• 雙視覺前車安全警示裝置及其方法(TW/CN/US)

• 車輛偏移之檢知方法與裝置(TW/US)

• 車輛碰撞警示系統(TW/CN/US)

• 偵測車距的方法與裝置(TW/CN)

全周影像偵測
• 利用鳥瞰影像判斷障礙物之系統及方法(TW/CN/US)

• 自動校正鳥瞰影像方法(TW/CN/US)

盲點偵測警示
• 物體位置偵測裝置及方法(TW/CN/US)

• 車側碰撞警示系統(TW/CN)

行人偵測
• 可提高分類效能的物體影像偵測方法與裝置(TW/CN/US)

• 自適應影像邊緣修復裝置及其方法(TW/CN/US)

• 人數分析方法及其系統(TW/CN/US)

夜間車輛偵測 • 車輛偵測方法、基於光強度動態之夜間車輛偵測方法及其系統(TW/US/JP)

雷達/超音波測距感測

停車空間偵測 • 停車空間偵測方法及其裝置(TW/CN/US)

感測器偵測角度校正機構 • 雷達感測器之偵測角度微調裝置(TW/CN/US)

行人偵測 • 車用毫米波雷達之環境辨識系統(TW/US)

可授權專利：自動駕駛技術-環境辨識(1/2)

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。
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技術分類 專利名稱(國別)

感測融合

影像AI技術
• 具物理資訊的影像生成方法及系統(TW/US/JP)(審查中)

• 基於影像人工智慧模型之自適應整合輸出系統及其方法(TW/US/JP)(審查中)

碰撞時間預估
• 行車即時防撞警示系統及其方法(TW/CN/US)

• 可追蹤移動物體之防撞警示方法及其裝置(TW/CN)

感測器失效防護 • 自動輔助駕駛之環境失效判斷系統及方法(TW/CN/US)

障礙物辨識感測融合

• 多感測自適應失效補償系統與方法(TW/JP)

• 應用於多感測器融合之誤差及偵測機率分析方法(TW/CN/US)

• 影像辨識系統及其自適應學習方法(TW/CN/US/JP/DE)

• 具平行架構之階層式標的物偵測系統及其方法(TW/US)

• 具平行架構之適應性物體分類裝置及其方法(TW/CN/US)

• 物體座標融合校正方法及其校正板裝置(TW/CN/US)

• 障礙物分類可靠度量化之方法(TW/CN/US)

• 行人偵測系統(TW/CN/US)

• 結合圖資之障礙物追蹤系統及方法(TW/CN/US)

• 障礙物偵測方法(TW/US/DE)

• 感測器融合之時序同步方法(TW/CN/US)

• 感知融合物件追蹤系統及其方法(TW)

光達感測

障礙物雜訊過濾 • 行車安全系統及其障礙物篩選方法(TW/CN/US)

Free space可行駛空間偵測
• 三維感測器之動態地面偵測方法(TW/CN/US)

• 近距離障礙物之光達偵測裝置及其方法(TW/US)

車道線辨識 • 道路標線之光達偵測方法及其系統(TW/CN/US)

主要布局影像障礙物辨識、雷達/超音波測距感測、感測融合、光達感測等技術專利，相關已獲證專利清單如下

可授權專利：自動駕駛技術-環境辨識(2/2)

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。
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技術分類 專利名稱(國別)

碰撞預估
• 物體碰撞預測方法及其裝置(TW/CN)
• 車輛防撞系統及方法(TW/CN/US)
• 防撞控制系統(TW/CN)

• 行車即時防撞警示系統及其方法(TW/CN/US)
• 行車安全輔助網絡管理系統及其方法(TW/CN/US)

自動緊急煞車 • 自動煞車系統及自動煞車方法(US)

路徑規劃

• 滑動模式之行駛路徑投票策略模組及其駕駛控制系統
與方法(TW/CN/US)

• 變換車道決策與軌跡規劃方法(TW/CN/US)
• 自動駕駛車輛之行駛軌跡規劃系統及方法(TW/US)
• 自適應軌跡生成系統及方法(TW/CN/US)
• 目標物意圖預測方法及其系統(TW/CN/US)
• 軌跡決定方法(TW/CN/US)
• 自駕車之混合決策方法及其系統(TW/CN)
• 自動駕駛車輛之行駛軌跡規劃系統及方法(TW/US)
• 自駕車之路徑規劃系統及方法(TW/CN/US)

• 自駕車之動態速度規劃方法及其系統(TW/CN/US/DE)
• 車道變換最小風險決策系統及方法與非暫態電腦可讀媒體

(TW/US/JP)
• 車隊停站與派遣的決策系統及其決策方法(TW/CN) (CN

審查中)
• 前車路徑追蹤系統與方法(TW/US/JP) (US/JP審查中)
• 車輛換道決策系統及其方法(TW/CN/US) (CN/US審查中)
• 陣列式多磁感之路徑預測系統及其方法(TW/US/JP) (審

查中)
• 車輛行駛軌跡估測系統及其方法(TW/US/JP) (審查中)

安全行為緊急控制 • 行車控制系統及其動態決策控制方法(TW/US) • 具駕駛行為決策之自動駕駛系統及其方法(TW/CN/US)

決策系統診斷
• 具決策診斷之自動駕駛方法及其裝置(TW/US/US) • 自動駕駛車輛之行車風險評估及控制機制決策方法

(TW/CN/US)

隊列決策 • 隊列異時避障系統及其方法(TW/CN/US) (CN審查中) • 基於雲端運算之隊列跟車決策系統及其決策方法(TW/US)

路口決策 • 路口車速決策方法及其系統(TW/CN/US) • 車輛隊列路口決策系統及方法(TW/US/JP) (US審查中)

輔助駕駛
• 車輛自主輔助駕駛系統與方法(TW/CN)
• 主動式自動駕駛輔助系統與方法(TW/CN/US)

• 複合式自動輔助駕駛之決策系統及其方法(TW/CN/US)
• 直覺式節能駕駛輔助方法與系統(TW/CN/US)

人機互動控制權切換 • 自動安全駕駛互動系統及其決策方法(TW/CN/US) • 自動駕駛接管之安全警示系統及其方法(TW/CN/US)

主要布局碰撞預估、自動緊急煞車、路徑規劃、安全行為緊急控制、決策系統診斷、隊列決策、路口決策、輔助駕駛、人機互動控
制權切換等技術專利，相關已獲證專利清單如下

可授權專利：自動駕駛技術-決策

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。
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技術分類 專利名稱(國別)

橫向控制

• 用於車道變換控制的側向軌跡追蹤方法及系統
(TW/CN/US)

• 車輛自動車道追隨控制系統與方法(TW/CN/US)
• 用於自動駕駛車輛的車道追蹤方法及系統(TW/CN/US)
• 具路徑誤差修正的車輛軌跡追蹤裝置及方法(TW/CN/US)
• 自動疊加補償之主動轉向控制系統及方法(TW/US)

• 可權重調變車道模型之車輛橫向控制系統及其方法
(TW/CN/US)

• 車輛橫擺穩定系統控制方法及其系統(TW/CN/US)
• 虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置(TW/CN)
• 具震動功能的車輛輔助轉向系統及其控制方法

(TW/CN/US)

縱向控制

• 自適應車速控制方法及其自適應車速控制裝置
(TW/CN/US)

• 自動煞車系統及自動煞車方法(US)
• 適應性車輛防碰撞方法(TW/CN/US)

• 車輛防撞系統及方法(TW/CN/US)
• 自駕車之動態速度規劃方法及其系統(TW/CN/US/DE)

後方控制
(含自動停車)

• 自動停車裝置(TW/CN/US)
• 停車引導方法及裝置(TW/CN/US)
• 多迴轉式自動停車裝置(TW/CN)
• 複合影像式停車輔助系統(TW/CN/US)

• 停車導引系統及其導引方法(TW/CN/US)
• 車輛倒車軌跡輔助方法(TW/CN)
• 停車空間偵測方法及其裝置(TW/CN/US)
• 影像式障礙物偵測倒車警示系統及方法(TW/CN/US)

橫縱向整合 • 預調速之主動安全輔助系統及其控制方法(TW/CN)

智慧底盤/
動態穩定

• 具自我診斷功能的自動駕駛車輛之模態控制方法及底盤控制模組(TW/CN/US) 
• 輔助判定路徑風險的車輛動態穩定方法及其系統(TW/CN/US) (CN/US審查中)

SOTIF預期功能安全
• 具預期功能安全場景蒐集及自我更新的系統及其方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 融合事故輔助鑑別與預期功能安全場景建立的系統及方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 全方位預期功能安全測試系統及其方法(TW/CN/US) (CN/US審查中)

主要布局橫向控制、縱向控制、後方控制、橫縱向整合、智慧底盤/動態穩定、SOTIF預期功能安全、電子輔助轉向、煞車與動力控
制等技術專利，相關已獲證專利清單如下

可授權專利：自動駕駛技術-控制(1/2)

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。
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技術分類 專利名稱(國別)

電子輔助轉向

• 電動輔助轉向模組與電動液壓轉向模組的切換控制方法
(TW/CN/US)

• 車用線性致動裝置(TW/CN/US)
• 電動輔助轉向系統之自我調校方法(TW/CN/US)
• 樑型扭力感測器(TW/CN/US/JP)
• 電動輔助轉向模組(TW/CN/US)

• 動力輔助轉向控制系統(TW/CN)
• 電動輔助轉向裝置及其組件(TW/CN)
• 齒輪式扭力感測裝置(TW/CN/US/JP/KR/DE)
• 模組化電動輔助轉向系統(TW/CN/US)
• 非接觸式轉向感測方法與裝置(TW/CN/US)
• 激發式轉向感測裝置及其方法(TW/CN/US/DE)
• 扭力感測器(TW/CN/US)

煞車與動力控制

• 根據路面摩擦特性的煞車控制方法(TW/CN/US)
• 氣壓煞車異常偵測方法及其系統(TW/CN/US)
• 電控化氣壓煞車系統及其閥件(TW)
• 氣壓煞車電控閥/電控化氣壓煞車電控閥裝置(US)
• 氣壓剎車電控閥/氣壓駐煞車電控閥(CN)
• 動能回充控制器、動能回充控制系統及其控制方法

(TW/US)
• 剎車回充控制學習模組、控制器及自控剎車回充車

(TW/CN/US)

• 電子駐煞車故障警示方法及系統(TW/CN/US)
• 具鋼索力量量測裝置之駐煞車致動器(TW/CN/US/DE)
• 電子駐煞車故障警示方法及系統(TW/CN/US)
• 駐車系統之驅動裝置(TW/CN/US/DE)
• 電子式駐車系統驅動裝置(TW/CN)
• 防鎖死煞車系統及控制方法(TW/CN/US)
• 穩煞系統及其方法(US/JP)
• 煞車踏感模擬器及煞車狀態評估方法(TW/CN/US) 

(CN審查中)
• 電控煞車總泵(TW/CN/DE)

主要布局橫向控制、縱向控制、後方控制、橫縱向整合、智慧底盤/動態穩定、SOTIF預期功能安全、電子輔助轉向、煞車與動力控
制等技術專利，相關已獲證專利清單如下

可授權專利：自動駕駛技術-控制(2/2)

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。
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技術分類 專利名稱(國別)

資安防護與軟體更新
OTA

• 可防止資訊未授權修改之更新系統及其方法(TW/US/JP) (US/JP審查中)
• 車輛網路安全診斷系統及方法(TW/US/JP) (審查中)

車外通訊
• 行車安全輔助網絡管理系統及其方法

(TW/CN/US)
• 車用複合式通訊系統與方法(TW/CN/US)

• 基於資訊融合的路口警示系統與方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 路口動態圖資更新共享系統及方法(TW/CN/US) 
• 自動駕駛車輛通訊安全系統及方法(TW/CN/US) (CN審查中)

車內通訊&
車網管理

• 電動車運行資料彙集系統(TW)
• 行動裝置金鑰製作方法(CN)
• 車用生物特徵辨識使用權限管理系統及其方法

(TW)
• 電動車遞迴式車輛路徑規劃方法(TW/CN)

• 整合式車輛晶片卡的互動監控系統(TW/CN)
• 車載網路資料取樣轉換方法及系統(TW/US)
• 自駕車遠端監控系統及其方法(TW/CN/US)
• 自動駕駛協控系統與控制方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 車用分散式網路管理系統及方法(TW/CN/US)

車輛定位

• 車輛動態慣性感測器學習校正方法及其裝置
(TW/CN/US)

• 車輛定位方法及其系統(TW/CN/US)
• 室內定位系統(TW/US)
• 車輛協同式物體定位優化方法(TW/CN/US)
• 適應性權重調適的定位方法(TW/US)
• 影像定位方法及其影像定位裝置 (TW/CN/US)
• 多定位系統切換與融合校正方法及其裝置

(TW/CN/US)
• 動態圖資分類裝置及其方法(TW/CN/US)
• 同步定位與建圖優化方法(TW/CN/US/JP/DE)
• 可提供環境資訊的動態圖資建立方法及系統

(TW/CN/US/DE/JP) (CN審查中)

• 融合式車輛定位方法與系統(TW/CN/US) 
• 特徵點整合定位系統及特徵點整合定位方法(TW/CN/US) (CN審

查中)
• 語音辨識裝置(TW/US)
• 電腦視覺式車輛定位融合系統及方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 定位製圖方法及移動裝置(TW/CN/US)
• 視覺式車輛定位融合系統及其方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 基於權重調整的車輛定位方法及系統(TW/CN/US) (CN/US審查

中)
• 磁導式轉轍系統及磁導式轉轍方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 虛擬軌道偵測系統及其方法(TW) 
• 虛擬軌道之車輛移動決策系統及其方法(TW/US/JP) (JP審查中)

主要布局資安防護與軟體更新、車外通訊、車內通訊、車網管理、車輛定位等技術專利，相關已獲證專利清單如下

可授權專利：自動駕駛技術-車輛聯網&定位 

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。
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主要布局艙內辨識、人機互動、智慧照明等技術專利，相關已獲證專利清單如下

技術分類 專利名稱(國別)

艙內辨識

駕駛狀態偵測

• 駕駛行為偵測方法及其系統(TW/US)
• 車輛駕駛狀態監控系統及方法(TW/CN/US)
• 駕駛狀態的偵測系統(TW/CN/US)
• 車輛偏移警示與估測駕駛者狀態系統之方法

(TW/CN)
• 駕駛者突發性心臟病判斷系統及方法(TW)
• 疲勞駕駛判斷系統及其方法(TW/CN/US)
• 多焦點聚光生理感測裝置(TW/CN/US)
• 生理訊號處理系統及其過濾雜訊方法(TW/CN/US)

• 車輛駕駛者生理狀態監測方法(TW/US)
• 應用於人員監控之眼睛辨識追蹤方法與裝置

(TW/CN)
• 駕駛人監控方法及其監控系統(TW/CN/US)
• 駕駛者面部影像辨識系統(TW/CN/US)
• ㇐種疲勞駕駛的判斷方法及裝置(TW)
• 用以檢測車輛內駕駛者之駕駛狀態之方法及系統

(TW/CN/US)

艙內感知融合偵測

• 駕駛者狀態監控器測試方法及其測試系統(TW/US) 
• 艙內監控與情境理解感知方法及其系統

(TW/US/JP)
• 艙內偵測方法及其系統(TW/JP/US)

• 自駕接管判定方法及其系統(TW/US/JP) (US審查
中)

• 駕駛接管偵測方法及其系統(TW/US/JP) (審查中)
• 駕駛行為判定方法及其系統(TW/US/UP) (審查中)

人機互動 HUD顯示器

• 人機介面之動態虛像顯示距離驗證方法及其系統
(TW/CN/US) 

• 車用影像顯示系統及其校正方法(TW/CN)
• 抬頭顯示裝置1(TW/CN/US)
• 多光路抬頭顯像裝置(TW/CN/US)
• 影像分割式虛像顯示裝置(TW/CN/US)

• 車用顯示系統之自動校正方法及其系統
(TW/CN/US)

• 自動調整可視範圍之資訊顯示系統及其顯示方法
(TW/US)

• 抬頭顯示裝置2(TW/US)

智慧照明
自適應性頭燈 • 車輛頭燈自適應避光方法(TW/CN/US)

燈具設計 • 頭燈光學系統及其應用之燈具(TW/US) • 智慧型雷射車燈系統及其檢測方法(TW/CN/US)

可授權專利：自動駕駛技術-智慧座艙

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。
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【技術與推廣服務】
技術服務

ARTC網站
報紙媒體
成果發表
工會新訊

【可授權專利】
專利授權
商品加值

18

【可移轉技術】【業界合作】
技術移轉
技術精進
縮短研發
搭配計畫

更詳細資訊請參考車輛中心官網  https://www.artc.org.tw/

可授權專利

陳小姐︱04-7811222分機2345

chloe@artc.org.tw

可移轉技術

蔡小姐︱04-7811222分機5105

ijun7329@artc.org.tw

廖小姐︱04-7811222分機5109

summer@artc.org.tw

合作方式與聯絡資訊

https://www.artc.org.tw/
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自駕虛實整合驗證技術

財團法人車輛研究測試中心 研究發展處



2

ADAS系統有效性獲得證實

53% 受傷事故減少

49% 整體事故減少

42% 嚴重事故減少

自駕虛實整合驗證技術
ADAS/ADS巿場需求量快速增長

ADAS/ADS安裝數量逐步攀升

2030預估數量：7915.3萬／ Level 2：3675.25萬
Level 2+：1202.3萬／Level 3：625.25萬／Level 4：72.6萬

感測器需求增加

雷達佔最大份額（約34%）

ARTC自駕虛實整合驗證服務

Yano Research Institute Ltd., 2022

目的與現況
加速開發時程和簡化測試流程，建構虛實整合
驗證模擬技術能量，提高ADAS/ADS系統設
計完整性及降低開發成本。

特色
實體配合虛擬建構完整系統架構和測試程序，
取得詳細性能數據表現，實車測試前完成調校。

核心技術
1.提供各開發階段驗證測試解決方案，縮短開
發時程。

2.持續累積測試案例資料庫，加速產品驗證。

NHTSA, 2022

技術規格
1.大小型車輛動態模型
2.虛擬感測器模型
3.虛擬道路環境
交通流模擬工具

4.即時運算平台
    六軸運動平台
5.基於場景之實車驗證能量

感知-決策-控制 閉環系統

Precedence Research, 2022
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感測器模擬
(camera)

輸出入介面模擬 駕駛者介面LKA控制器實體

車輛動態模擬道路環境模擬

自駕虛實整合驗證技術
施行範例：在虛擬環境測試控制器(Controller in the Loop)

於Prescan建置驗證場域與虛擬車輛，並透過虛擬攝影機辨識車道線輸入至LKA控制器，測試時讓虛擬車輛往車道線外駛，
使LKA啟動主動轉向控制修正虛擬車輛，同步記錄車輛動態。

參照規範：ISO11270、車輛安全檢測基準47-2(CSF) 

▲ ARTC自駕虛實整合驗證DEMO
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自駕虛實整合驗證技術
施行範例：在虛擬環境測試控制器(Controller in the Loop)

於Prescan/Carmaker建置驗證場域與虛擬車輛，並透過實體攝影機和雷達，進行車道線和前方障礙物偵測，輸入至感知融
合與ADAS控制器，進行ACC、AEB、LFS等系統之功能測試，同步記錄車輛動態。

參照規範：Euro NCAP、ISO 15622、ISO 11270等。

實體控制器硬體介面

ADAS控制器/感知融合模組 RTS(Radar Target System) 虛擬測試場景模擬軟體平台 CIL(Camera-in-the-loop)

虛擬環境視角 CarMaker動態模擬介面
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自駕虛實整合驗證技術
施行範例：在虛擬環境測試自駕車(Vehicle in the Loop)

於Carmaker建置驗證場域、虛擬車輛及虛擬感測器，並將虛擬感測器輸出訊號傳送至於測試目標車上所架設之實體ADAS
系統，讓系統依據虛擬場域狀況進行車輛控制。同步以RTK/GPS儀器將測試車行進方向和位置資訊傳回虛擬場域環境中，
讓虛擬車輛依照相同資訊在虛擬場域中移動，藉以測試ADAS系統並同步記錄車輛動態。

ADAS/ADS
控制器

模擬場景與情境
&虛擬感測器

致動器

線控
轉向

線控
油門

線控
煞車

電池

車輛定位與姿態

監控畫面
Inverter

CAN Bus

CAN Bus

CAN Bus



Vehicle in the Loop大幅提升ADAS驗證效率與降低成本

• 具備低後勤負擔(設備場地)和高重複性優勢，提高廠商調校階段的效率
• 採用真實車輛動態和實體ECU通訊
• 與目標物碰撞沒有物理損壞與人員受傷風險

輕鬆設置複雜場景

▲多 目 標 場 景

▲高 速 場 景

在相同測試時間下，測試條件可增加2.6~17.1倍

6

自駕虛實整合驗證技術
施行範例：在虛擬環境測試自駕車(Vehicle in the Loop)

▲避 障 場 景

測試類型
實體測試次數

(無碰撞)
實體測試次數

(有碰撞)
ViL測試次數

(含有及無碰撞)
每日測試
效率提升

CCrs 40 15 145 +263%～866%

CCrm 30 10 145 +383%～1350%

CCrb 15 8 145 +866%～1713%

CPTA day 30 20 145 +383%～625%

CPTA night 25 15 145 +480%～866%

CPRA 15 8 145 +866%～1713%



主要布局影像障礙物辨識、雷達/超音波測距感測、感測融合、光達感測等技術專利，相關已獲證專利清單如下

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。

可授權專利：自動駕駛技術-環境辨識(1/2)

技術分類 專利名稱(國別)

影像障礙物辨識

前方障礙物&車道線辨識

• 道路車道線的偵測系統及其方法(TW/CN/US)
• 動態影像特徵加強方法與系統(TW/CN/US)
• 動態車道線偵測系統及方法(TW/CN/US)
• 可行駛空間之偵測系統及其偵測方法(TW/CN)
• 雙視覺前車安全警示裝置及其方法(TW/CN/US)
• 車輛偏移之檢知方法與裝置(TW/US)
• 車輛碰撞警示系統(TW/CN/US)
• 偵測車距的方法與裝置(TW/CN)

全周影像偵測
• 利用鳥瞰影像判斷障礙物之系統及方法(TW/CN/US)
• 自動校正鳥瞰影像方法(TW/CN/US)

盲點偵測警示
• 物體位置偵測裝置及方法(TW/CN/US)
• 車側碰撞警示系統(TW/CN)

行人偵測
• 可提高分類效能的物體影像偵測方法與裝置(TW/CN/US)
• 自適應影像邊緣修復裝置及其方法(TW/CN/US)
• 人數分析方法及其系統(TW/CN/US)

夜間車輛偵測 • 車輛偵測方法、基於光強度動態之夜間車輛偵測方法及其系統(TW/US/JP)

雷達/超音波測距感測

停車空間偵測 • 停車空間偵測方法及其裝置(TW/CN/US)

感測器偵測角度校正機構 • 雷達感測器之偵測角度微調裝置(TW/CN/US)

行人偵測 • 車用毫米波雷達之環境辨識系統(TW/US)



主要布局影像障礙物辨識、雷達/超音波測距感測、感測融合、光達感測等技術專利，相關已獲證專利清單如下

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。

可授權專利：自動駕駛技術-環境辨識(2/2)

技術分類 專利名稱(國別)

感測融合

影像AI技術
• 具物理資訊的影像生成方法及系統(TW/US/JP)(審查中)
• 基於影像人工智慧模型之自適應整合輸出系統及其方法(TW/US/JP)(審查中)

碰撞時間預估
• 行車即時防撞警示系統及其方法(TW/CN/US)
• 可追蹤移動物體之防撞警示方法及其裝置(TW/CN)

感測器失效防護 • 自動輔助駕駛之環境失效判斷系統及方法(TW/CN/US)

障礙物辨識感測融合

• 多感測自適應失效補償系統與方法(TW/JP)
• 應用於多感測器融合之誤差及偵測機率分析方法(TW/CN/US)
• 影像辨識系統及其自適應學習方法(TW/CN/US/JP/DE)
• 具平行架構之階層式標的物偵測系統及其方法(TW/US)
• 具平行架構之適應性物體分類裝置及其方法(TW/CN/US)
• 物體座標融合校正方法及其校正板裝置(TW/CN/US)
• 障礙物分類可靠度量化之方法(TW/CN/US)
• 行人偵測系統(TW/CN/US)
• 結合圖資之障礙物追蹤系統及方法(TW/CN/US)
• 障礙物偵測方法(TW/US/DE)
• 感測器融合之時序同步方法(TW/CN/US)
• 感知融合物件追蹤系統及其方法(TW)

光達感測

障礙物雜訊過濾 • 行車安全系統及其障礙物篩選方法(TW/CN/US)

Free space可行駛空間偵
測

• 三維感測器之動態地面偵測方法(TW/CN/US)
• 近距離障礙物之光達偵測裝置及其方法(TW/US)

車道線辨識 • 道路標線之光達偵測方法及其系統(TW/CN/US)



主要布局碰撞預估、自動緊急煞車、路徑規劃、安全行為緊急控制、決策系統診斷、隊列決策、路口決策、輔助駕駛、人機互動控
制權切換等技術專利，相關已獲證專利清單如下

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。

可授權專利：自動駕駛技術-決策

技術分類 專利名稱(國別)

碰撞預估
• 物體碰撞預測方法及其裝置(TW/CN)
• 車輛防撞系統及方法(TW/CN/US)
• 防撞控制系統(TW/CN)

• 行車即時防撞警示系統及其方法(TW/CN/US)
• 行車安全輔助網絡管理系統及其方法(TW/CN/US)

自動緊急煞車 • 自動煞車系統及自動煞車方法(US)

路徑規劃

• 滑動模式之行駛路徑投票策略模組及其駕駛控制系統
與方法(TW/CN/US)

• 變換車道決策與軌跡規劃方法(TW/CN/US)
• 自動駕駛車輛之行駛軌跡規劃系統及方法(TW/US)
• 自適應軌跡生成系統及方法(TW/CN/US)
• 目標物意圖預測方法及其系統(TW/CN/US)
• 軌跡決定方法(TW/CN/US)
• 自駕車之混合決策方法及其系統(TW/CN)
• 自動駕駛車輛之行駛軌跡規劃系統及方法(TW/US)
• 自駕車之路徑規劃系統及方法(TW/CN/US)

• 自駕車之動態速度規劃方法及其系統(TW/CN/US/DE)
• 車道變換最小風險決策系統及方法與非暫態電腦可讀媒體

(TW/US/JP)
• 車隊停站與派遣的決策系統及其決策方法(TW/CN) (CN

審查中)
• 前車路徑追蹤系統與方法(TW/US/JP) (US/JP審查中)
• 車輛換道決策系統及其方法(TW/CN/US) (CN/US審查中)
• 陣列式多磁感之路徑預測系統及其方法(TW/US/JP) (審

查中)
• 車輛行駛軌跡估測系統及其方法(TW/US/JP) (審查中)

安全行為緊急控制 • 行車控制系統及其動態決策控制方法(TW/US) • 具駕駛行為決策之自動駕駛系統及其方法(TW/CN/US)

決策系統診斷
• 具決策診斷之自動駕駛方法及其裝置(TW/US/US) • 自動駕駛車輛之行車風險評估及控制機制決策方法

(TW/CN/US)

隊列決策 • 隊列異時避障系統及其方法(TW/CN/US) (CN審查中) • 基於雲端運算之隊列跟車決策系統及其決策方法(TW/US)

路口決策 • 路口車速決策方法及其系統(TW/CN/US) • 車輛隊列路口決策系統及方法(TW/US/JP) (US審查中)

輔助駕駛
• 車輛自主輔助駕駛系統與方法(TW/CN)
• 主動式自動駕駛輔助系統與方法(TW/CN/US)

• 複合式自動輔助駕駛之決策系統及其方法(TW/CN/US)
• 直覺式節能駕駛輔助方法與系統(TW/CN/US)

人機互動控制權切換 • 自動安全駕駛互動系統及其決策方法(TW/CN/US) • 自動駕駛接管之安全警示系統及其方法(TW/CN/US)



主要布局橫向控制、縱向控制、後方控制、橫縱向整合、智慧底盤/動態穩定、SOTIF預期功能安全、電子輔助轉向、煞車與動力控
制等技術專利，相關已獲證專利清單如下

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。

可授權專利：自動駕駛技術-控制(1/2)

技術分類 專利名稱(國別)

橫向控制

• 用於車道變換控制的側向軌跡追蹤方法及系統
(TW/CN/US)

• 車輛自動車道追隨控制系統與方法(TW/CN/US)
• 用於自動駕駛車輛的車道追蹤方法及系統(TW/CN/US)
• 具路徑誤差修正的車輛軌跡追蹤裝置及方法(TW/CN/US)
• 自動疊加補償之主動轉向控制系統及方法(TW/US)

• 可權重調變車道模型之車輛橫向控制系統及其方法
(TW/CN/US)

• 車輛橫擺穩定系統控制方法及其系統(TW/CN/US)
• 虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置(TW/CN)
• 具震動功能的車輛輔助轉向系統及其控制方法

(TW/CN/US)

縱向控制

• 自適應車速控制方法及其自適應車速控制裝置
(TW/CN/US)

• 自動煞車系統及自動煞車方法(US)
• 適應性車輛防碰撞方法(TW/CN/US)

• 車輛防撞系統及方法(TW/CN/US)
• 自駕車之動態速度規劃方法及其系統(TW/CN/US/DE)

後方控制
(含自動停車)

• 自動停車裝置(TW/CN/US)
• 停車引導方法及裝置(TW/CN/US)
• 多迴轉式自動停車裝置(TW/CN)
• 複合影像式停車輔助系統(TW/CN/US)

• 停車導引系統及其導引方法(TW/CN/US)
• 車輛倒車軌跡輔助方法(TW/CN)
• 停車空間偵測方法及其裝置(TW/CN/US)
• 影像式障礙物偵測倒車警示系統及方法(TW/CN/US)

橫縱向整合 • 預調速之主動安全輔助系統及其控制方法(TW/CN)

智慧底盤/
動態穩定

• 具自我診斷功能的自動駕駛車輛之模態控制方法及底盤控制模組(TW/CN/US) 
• 輔助判定路徑風險的車輛動態穩定方法及其系統(TW/CN/US) (CN/US審查中)

SOTIF預期功能安全
• 具預期功能安全場景蒐集及自我更新的系統及其方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 融合事故輔助鑑別與預期功能安全場景建立的系統及方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 全方位預期功能安全測試系統及其方法(TW/CN/US) (CN/US審查中)



主要布局橫向控制、縱向控制、後方控制、橫縱向整合、智慧底盤/動態穩定、SOTIF預期功能安全、電子輔助轉向、煞車與動力控
制等技術專利，相關已獲證專利清單如下

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。

可授權專利：自動駕駛技術-控制(2/2)

技術分類 專利名稱(國別)

電子輔助轉向

• 電動輔助轉向模組與電動液壓轉向模組的切換控制方法
(TW/CN/US)

• 車用線性致動裝置(TW/CN/US)
• 電動輔助轉向系統之自我調校方法(TW/CN/US)
• 樑型扭力感測器(TW/CN/US/JP)
• 電動輔助轉向模組(TW/CN/US)

• 動力輔助轉向控制系統(TW/CN)
• 電動輔助轉向裝置及其組件(TW/CN)
• 齒輪式扭力感測裝置(TW/CN/US/JP/KR/DE)
• 模組化電動輔助轉向系統(TW/CN/US)
• 非接觸式轉向感測方法與裝置(TW/CN/US)
• 激發式轉向感測裝置及其方法(TW/CN/US/DE)
• 扭力感測器(TW/CN/US)

煞車與動力控制

• 根據路面摩擦特性的煞車控制方法(TW/CN/US)
• 氣壓煞車異常偵測方法及其系統(TW/CN/US)
• 電控化氣壓煞車系統及其閥件(TW)
• 氣壓煞車電控閥/電控化氣壓煞車電控閥裝置(US)
• 氣壓剎車電控閥/氣壓駐煞車電控閥(CN)
• 動能回充控制器、動能回充控制系統及其控制方法

(TW/US)
• 剎車回充控制學習模組、控制器及自控剎車回充車

(TW/CN/US)

• 電子駐煞車故障警示方法及系統(TW/CN/US)
• 具鋼索力量量測裝置之駐煞車致動器(TW/CN/US/DE)
• 電子駐煞車故障警示方法及系統(TW/CN/US)
• 駐車系統之驅動裝置(TW/CN/US/DE)
• 電子式駐車系統驅動裝置(TW/CN)
• 防鎖死煞車系統及控制方法(TW/CN/US)
• 穩煞系統及其方法(US/JP)
• 煞車踏感模擬器及煞車狀態評估方法(TW/CN/US) 

(CN審查中)
• 電控煞車總泵(TW/CN/DE)



主要布局資安防護與軟體更新、車外通訊、車內通訊、車網管理、車輛定位等技術專利，相關已獲證專利清單如下

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。

可授權專利：自動駕駛技術-車輛聯網&定位 

技術分類 專利名稱(國別)

資安防護與軟體更新
OTA

• 可防止資訊未授權修改之更新系統及其方法(TW/US/JP) (US/JP審查中)
• 車輛網路安全診斷系統及方法(TW/US/JP) (審查中)

車外通訊
• 行車安全輔助網絡管理系統及其方法

(TW/CN/US)
• 車用複合式通訊系統與方法(TW/CN/US)

• 基於資訊融合的路口警示系統與方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 路口動態圖資更新共享系統及方法(TW/CN/US) 
• 自動駕駛車輛通訊安全系統及方法(TW/CN/US) (CN審查中)

車內通訊&
車網管理

• 電動車運行資料彙集系統(TW)
• 行動裝置金鑰製作方法(CN)
• 車用生物特徵辨識使用權限管理系統及其方法

(TW)
• 電動車遞迴式車輛路徑規劃方法(TW/CN)

• 整合式車輛晶片卡的互動監控系統(TW/CN)
• 車載網路資料取樣轉換方法及系統(TW/US)
• 自駕車遠端監控系統及其方法(TW/CN/US)
• 自動駕駛協控系統與控制方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 車用分散式網路管理系統及方法(TW/CN/US)

車輛定位

• 車輛動態慣性感測器學習校正方法及其裝置
(TW/CN/US)

• 車輛定位方法及其系統(TW/CN/US)
• 室內定位系統(TW/US)
• 車輛協同式物體定位優化方法(TW/CN/US)
• 適應性權重調適的定位方法(TW/US)
• 影像定位方法及其影像定位裝置 (TW/CN/US)
• 多定位系統切換與融合校正方法及其裝置

(TW/CN/US)
• 動態圖資分類裝置及其方法(TW/CN/US)
• 同步定位與建圖優化方法(TW/CN/US/JP/DE)
• 可提供環境資訊的動態圖資建立方法及系統

(TW/CN/US/DE/JP) (CN審查中)

• 融合式車輛定位方法與系統(TW/CN/US) 
• 特徵點整合定位系統及特徵點整合定位方法(TW/CN/US) (CN審

查中)
• 語音辨識裝置(TW/US)
• 電腦視覺式車輛定位融合系統及方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 定位製圖方法及移動裝置(TW/CN/US)
• 視覺式車輛定位融合系統及其方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 基於權重調整的車輛定位方法及系統(TW/CN/US) (CN/US審查

中)
• 磁導式轉轍系統及磁導式轉轍方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 虛擬軌道偵測系統及其方法(TW) 
• 虛擬軌道之車輛移動決策系統及其方法(TW/US/JP) (JP審查中)



主要布局艙內辨識、人機互動、智慧照明等技術專利，相關已獲證專利清單如下

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。

可授權專利：自動駕駛技術-智慧座艙

技術分類 專利名稱(國別)

艙內辨識

駕駛狀態偵測

• 駕駛行為偵測方法及其系統(TW/US)
• 車輛駕駛狀態監控系統及方法(TW/CN/US)
• 駕駛狀態的偵測系統(TW/CN/US)
• 車輛偏移警示與估測駕駛者狀態系統之方法

(TW/CN)
• 駕駛者突發性心臟病判斷系統及方法(TW)
• 疲勞駕駛判斷系統及其方法(TW/CN/US)
• 多焦點聚光生理感測裝置(TW/CN/US)
• 生理訊號處理系統及其過濾雜訊方法(TW/CN/US)

• 車輛駕駛者生理狀態監測方法(TW/US)
• 應用於人員監控之眼睛辨識追蹤方法與裝置

(TW/CN)
• 駕駛人監控方法及其監控系統(TW/CN/US)
• 駕駛者面部影像辨識系統(TW/CN/US)
• 一種疲勞駕駛的判斷方法及裝置(TW)
• 用以檢測車輛內駕駛者之駕駛狀態之方法及系統

(TW/CN/US)

艙內感知融合偵測

• 駕駛者狀態監控器測試方法及其測試系統(TW/US) 
• 艙內監控與情境理解感知方法及其系統

(TW/US/JP)
• 艙內偵測方法及其系統(TW/JP/US)

• 自駕接管判定方法及其系統(TW/US/JP) (US審查
中)

• 駕駛接管偵測方法及其系統(TW/US/JP) (審查中)
• 駕駛行為判定方法及其系統(TW/US/UP) (審查中)

人機互動 HUD顯示器

• 人機介面之動態虛像顯示距離驗證方法及其系統
(TW/CN/US) 

• 車用影像顯示系統及其校正方法(TW/CN)
• 抬頭顯示裝置1(TW/CN/US)
• 多光路抬頭顯像裝置(TW/CN/US)
• 影像分割式虛像顯示裝置(TW/CN/US)

• 車用顯示系統之自動校正方法及其系統
(TW/CN/US)

• 自動調整可視範圍之資訊顯示系統及其顯示方法
(TW/US)

• 抬頭顯示裝置2(TW/US)

智慧照明
自適應性頭燈 • 車輛頭燈自適應避光方法(TW/CN/US)

燈具設計 • 頭燈光學系統及其應用之燈具(TW/US) • 智慧型雷射車燈系統及其檢測方法(TW/CN/US)
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【技術與推廣服務】
技術服務

ARTC網站
報紙媒體
成果發表
工會新訊

【可授權專利】
專利授權
商品加值
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合作方式與聯絡資訊

【可移轉技術】【業界合作】
技術移轉
技術精進
縮短研發
搭配計畫

更詳細資訊請參考車輛中心官網  https://www.artc.org.tw/

可授權專利

陳小姐︱04-7811222分機2345

chloe@artc.org.tw

可移轉技術

蔡小姐︱04-7811222分機5105

ijun7329@artc.org.tw

廖小姐︱04-7811222分機5109

summer@artc.org.tw

https://www.artc.org.tw/
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車用環周影像AI多任務感知技術

財團法人車輛研究測試中心 研究發展處



2

AI 3D視覺物件辨識技術
技術特色：使用
BEV+Transformer及nuScenes

多模態資料集，開發純視覺3D物
件辨識技術，並結合AVM環景影
像縫合技術作可視化顯示，可應
用於自動駕駛及自動停車的環境
感知。

3D物件辨識：首先偵測多視角
2D影像特徵，經視角轉換，以
Transformer高效融合為BEV(鳥
瞰圖)特徵，並透過檢測頭精準輸
出3D物件邊界框及種類。

台灣資料庫：參照nuScenes多
模態資料集格式，收集台灣場域
及特殊車輛，提升AI 3D視覺物
件辨識模型的多樣性與泛用性。

▲3D物件辨識

▲AVM環景影像可視化顯示

▲資料集平台



3

車端環周異質融合偵測及物件意圖預估技術 

▲環周鳥瞰疊合AI多任務模型之車道線及可行駛空間特徵

車道線資訊

感知模組偵測之障礙物

距離標示

➢ 環周鳥瞰疊合AI多任務模型之車道線及可行駛空間特徵

➢ 異質融合車端偵測及系統整合技術

➢ 意圖估測技術

右鏡頭影像

前鏡頭影像

左鏡頭影像

後鏡頭影像

▲環環周異質融合可視化界面

輸入電壓容許範圍：24V, 280W 介面：GMSL/Ethernet/CAN 

操作環境容許溫度：-40°C~85°C 適用範圍：前方100m/側方10m/後方75m 

感測模組：國產毫米波雷達(77G Hz)＊6
國產攝影機(720P)＊6
4D雷達(32Layer) ＊1

資訊輸出：物件(人、自行車、客貨車、機車)
車道線特徵及三階多項式方程式

                    行人及車輛未來1秒內之意圖
(包含左/右轉、加減速、跨越車道，位置及速度) 



4

多任務輸出

雷達畫面雷達/影像畫面同步

影像偵測 雷達偵測

感知融合 影像畫面

應用AI自駕之感知融合技術

多感測器異質融合技術

技術特色：

採用Kalman Filter融合
方法，自適應調整權重，
修正偵測性能。

多感測器同步校正與錄製

技術特色：

同步異質感測器偵測訊號。

多感測器資料錄製與重播。

物件追蹤技術

技術特色：

使用追蹤訊號切換機制，
面對感測器失效時，仍
穩定物件輸出。

感測器偵測訊號處理

技術特色：

重點區域進行ROI篩選。

濾除感測器偵測雜訊。

▲特徵級AI融合（Feature-Level Fusion）

▲目標級融合（Object-Level Fusion）



55

可授權專利：自動駕駛技術-環境辨識(1/2)

環境辨識技術主要布局影像障礙物辨識、雷達/超音波測距感測、感測融合、光達感測等技術專利，相關已獲證專利清單如下

技術分類 專利名稱(國別)

影像障礙物辨識

前方障礙物&車道線辨識

• 道路車道線的偵測系統及其方法(TW/CN/US)

• 動態影像特徵加強方法與系統(TW/CN/US)

• 動態車道線偵測系統及方法(TW/CN/US)

• 可行駛空間之偵測系統及其偵測方法(TW/CN)

• 雙視覺前車安全警示裝置及其方法(TW/CN/US)

• 車輛偏移之檢知方法與裝置(TW/US)

• 車輛碰撞警示系統(TW/CN/US)

• 偵測車距的方法與裝置(TW/CN)

全周影像偵測
• 利用鳥瞰影像判斷障礙物之系統及方法(TW/CN/US)

• 自動校正鳥瞰影像方法(TW/CN/US)

盲點偵測警示
• 物體位置偵測裝置及方法(TW/CN/US)

• 車側碰撞警示系統(TW/CN)

行人偵測
• 可提高分類效能的物體影像偵測方法與裝置(TW/CN/US)

• 自適應影像邊緣修復裝置及其方法(TW/CN/US)

• 人數分析方法及其系統(TW/CN/US)

夜間車輛偵測 • 車輛偵測方法、基於光強度動態之夜間車輛偵測方法及其系統(TW/US/JP)

雷達/超音波測距感測

停車空間偵測 • 停車空間偵測方法及其裝置(TW/CN/US)

感測器偵測角度校正機構 • 雷達感測器之偵測角度微調裝置(TW/CN/US)

行人偵測 • 車用毫米波雷達之環境辨識系統(TW/US)

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。



6

可授權專利：自動駕駛技術-環境辨識(2/2)

環境辨識技術主要布局影像障礙物辨識、雷達/超音波測距感測、感測融合、光達感測等技術專利，相關已獲證專利清單如下

技術分類 專利名稱(國別)

感測融合

影像AI技術
• 具物理資訊的影像生成方法及系統(TW/US/JP)(審查中)

• 基於影像人工智慧模型之自適應整合輸出系統及其方法(TW/US/JP)(審查中)

碰撞時間預估
• 行車即時防撞警示系統及其方法(TW/CN/US)

• 可追蹤移動物體之防撞警示方法及其裝置(TW/CN)

感測器失效防護 • 自動輔助駕駛之環境失效判斷系統及方法(TW/CN/US)

障礙物辨識感測融合

• 應用於多感測器融合之誤差及偵測機率分析方法(TW/CN/US)

• 影像辨識系統及其自適應學習方法(TW/CN/US/JP/DE)

• 具平行架構之階層式標的物偵測系統及其方法(TW/US)

• 具平行架構之適應性物體分類裝置及其方法(TW/CN/US)

• 物體座標融合校正方法及其校正板裝置(TW/CN/US)

• 障礙物分類可靠度量化之方法(TW/CN/US)

• 行人偵測系統(TW/CN/US)

• 結合圖資之障礙物追蹤系統及方法(TW/CN/US)

• 障礙物偵測方法(TW/US/DE)

• 感測器融合之時序同步方法(TW/CN/US)(CN審查中)

• 感知融合物件追蹤系統及其方法(TW/CN/US)(CN/US審查中)

障礙物雜訊過濾 • 行車安全系統及其障礙物篩選方法(TW/CN/US)

光達感測
Free space可行駛空間偵測

• 三維感測器之動態地面偵測方法(TW/CN/US)

• 近距離障礙物之光達偵測裝置及其方法(TW/US)

車道線辨識 • 道路標線之光達偵測方法及其系統(TW/CN/US)

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。
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【技術與推廣服務】
技術服務

ARTC網站
報紙媒體
成果發表
工會新訊

【可授權專利】
專利授權
商品加值

7

合作方式與聯絡資訊

【可移轉技術】【業界合作】
技術移轉
技術精進
縮短研發
搭配計畫

更詳細資訊請參考車輛中心官網  https://www.artc.org.tw/

可授權專利

陳小姐︱04-7811222分機2345

chloe@artc.org.tw

可移轉技術

蔡小姐︱04-7811222分機5105

ijun7329@artc.org.tw

廖小姐︱04-7811222分機5109

summer@artc.org.tw

https://www.artc.org.tw/
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車輛資安與軟體更新測試技術

財團法人車輛研究測試中心 研究發展處
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▲前往歐洲進行車輛資安法規培訓

2026/3

2025/12

2026/6

2025/10

2026/7

2024/10

2028.01

資安法規國際合作
TÜV SÜD攜手建立資安驗證技術

▲ARTC與TÜV SÜD簽訂合作協議

車輛資安與軟體更新測試技術與驗證 - 發展歷程

檢測人員培訓
車輛資安檢測人員培訓

建立檢測技術
建立車輛資安檢測技術

建立實驗室
建立車輛資安實驗室

認證通過
通過VSCC第三方合格資安實驗室
取得TUV SUD台灣唯一指定R155/156資安實驗室 

服務開始
開始對各大車廠提供資安檢測服務

法規生效
新型式車輛正式實施安全審驗標準附件96、97
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中心可協助車輛廠商透過對產品建立威脅與危害影響性分析(TARA)，對於車輛資安防護可以進一步提升。並且透

過TARA分析後的內容改善並降低各項危害因子的影響性，並協助驗證業者提出的緩解機制可以正常運行。

▲威脅與危害影響性分析(TARA)流程
▲攻擊測試示意

▲測試目的示意

車輛資安測試與服務

驗證目標商品威脅與影響性分析(TARA)

遠端攻擊測試：
透過網際網路連線
到車輛系統，進行
遠端攻擊。例如，
他們可以更改系統
中的軟體或硬體，
並接管某些車輛功
能。

物理接觸攻擊測試：
從車輛內或外部物理
接觸到車輛系統。例
如，在車輛內部，他
們可以透過資料線接
入ECU，或者在車輛
外部，他們可以利用
物理瑕疵來入侵車輛
系統。

產品漏洞掃描：
基於動態應用程式安全測試
方法進行，通常由漏洞掃描
工具格式化輸入，以測試目
標軟體是否存在已知的常見
安全漏洞。 除了檢測已知
的漏洞外，還可以通過使用
已知攻擊模式進行漏洞掃描
來檢測目標軟體中的未知漏
洞。例如，攻擊者可能利用
硬體漏洞，繞過車輛的安全
措施。



44

測試分類 測試項目
UN R155 
Annex F 

設備(電子設備) 證據 判定方式

身分與存取控制 未授權存取測試 Access Control IVI, TCU, Gateway 存取紀錄截圖、Log 是否成功阻擋

身分與存取控制 密碼強度與鎖定 Authentication IVI, TCU 帳號鎖定Log 是否觸發保護

OTA 更新安全 韌體簽章驗證 Secure Update IVI, TCU, EVSE 更新失敗畫面、Log 是否拒絕

通訊安全 明文傳輸檢測 Secure Communication IVI, TCU, Gateway 封包擷圖 是否加密

資料保護 敏感資料明文儲存 Data Protection IVI, TCU 檔案掃描結果 是否存在明文

金鑰管理 預設金鑰檢查 Key Management IVI, TCU, EVSE 金鑰比對紀錄 是否為唯一金鑰

攻擊面管理 Port / Service 掃描 Attack Surface Reduction IVI, TCU, Gateway 掃描報告 是否最小化

網路韌性 DoS / Flood 測試 Network Protection TCU, Gateway 系統行為記錄 是否維持運作

可提供車輛資安之技術解讀、風險分析與測試驗證支援，協助產業理解聯網車輛資安風險，並作為政策與決策之參考依據。
零部件資安風險評估與技術驗證之依據，僅作為測試數據不作為車輛型式認證或法規符合性。

車輛資安測試與服務



5

實際公開漏洞掃描結果與國內外廠商比較

5

公開漏洞資料庫（CVE）追蹤與風險分析技術服務：具公開漏洞資料庫（CVE/NVD）之系統化追蹤、比對與風險研判能
力，可支援車載零部件與系統層級之資安風險分析與追蹤。分析結果呈現，不作為法規符合性或型式認證裁定。

◼依據 CVE / NVD 公開資料庫，定期蒐集與更新漏洞資訊。

◼針對受測產品之 作業系統 / MCU FW / 開源元件清單（SBOM） 進行比對，支援常見車載軟體與元件（如 OpenSSL、
curl、zlib 等），只需提供相關版本資料，不涉及原始程式內容。

◼依 CVSS 等級進行初步風險分級

◼分析漏洞是否實際影響產品使用情境，主動進行比對並提供分析報告予使用者參考。

聯網裝置
檢測項目:
Curl(7.79.1)
OpenSSL(1.1.1l)
Zlib(1.2.11) 

車輛資安CVE漏洞分析追蹤服務

項目
聯集

Result
國內 國外工具 ARTC

Total CVE 50 39 26 31

漏判機率
Escape(PPM)

0 25 50 35

誤判機率
Error in judgment

(PPM)
0 5 50 20

Remark NA
限制於來源檔案

需為Linux或mcu
FW

限制於來源檔案
需為linux或mcu

FW

限制於CVE說明
的完整性

國內

國外

ARTC
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▲資安防護之OTA車輛軟體更新系統架構

▲更新軟體上傳與通知

OTA車輛軟體更新測試驗證 - 技術規格

特色：

資安防護之OTA車輛軟體更新技術，其包含雲端更新伺服器

的建立，以及檔案傳輸過程中對資料的保護及驗證，將資料

傳輸至車載硬體上後，透過檢測車輛的安全性與軟體更新的

需求進行ECU的刷寫。

驗證技術：

◼ 符合國際標準UNR 156 (ISO 24089 )規範

      更新紀錄／使用者告知／車輛安全／更新失敗100%復原

◼ 符合車輛安全檢測基準97

◼ 符合國際標準AES資料加密技術

      保護檔案完整性100%

◼ 符合國際標準資料驗證SHA技術

      保護檔案正確性100%

◼ 符合ISO 14229-1 UDS通訊協議

      權限驗證防止非法燒錄 
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OTA車輛軟體更新測試驗證 - 檢測服務

7

中心可協助車輛廠商建立車輛遠端更新技術之能量，並且可以協助廠商通過法規標準之相關系統驗證，節省後續實車檢

測時間與成本。

ISO24089軟體更新檢測：使用ISO 24089特製之檢測系統，模擬檢測車輛進行遠端軟體更新過程中的11種法規訂定的

檢測環境。

R156檢測項目

1

主要
要求

更新檔案真實性與完整性

2 RXSWIN更新/軟體版本更新

3 RXSWIN讀取/軟體版本讀取

4 RXSWIN讀取/軟體版本防竄改

5

遠端
更新
要求

更新失敗處理

6 電量保障

7 更新影響車輛安全

8 用戶告知

9 更新影響駕駛安全

10 更新結果告知

11 更新條件
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車輛資安與軟體更新測試驗證-產業合作模式
ARTC協助廠商整車驗證-車輛資安與OTA車輛軟體更新之驗證技術，透過車輛資安檢測之能量， ARTC協助廠商導入符

合UN R155與UN R156法規的車輛資安技術與軟體更新管理系統，提升產業競爭力接軌國際。

車輛資安技術

研究單位

技術驗證
業界合作

OTA車輛軟體更新技術

UNR156(ISO 24089)檢測
零組件廠

ECU                   ADAS 

系統廠

整車廠
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SAE J1939整車網路應用
➢ SAE J1939 用於描述OSI七個抽象層上相同或不同技術系統

的通信。實體層是最低層，應用層則是最高層。CAN協議涉

及最低的兩層，並由CAN控制器和收發器以硬體形式實現。

➢ 車輛中心之WinBus主要採用SAE J1939為基礎作為通訊協

定，車輛所採用的CAN通訊界面經驗證符合SAE與ISO標準。

文件編號 文件名稱

J1939 Recommended Practice for a Serial Control and Comunications Vehicle Network

J1939-01 Recommended Practice for Control and Comunications Network for On-Highway Equipment

J1939-11 Physical Layer – 250k bits/s, Twisted Shielded Pair

J1939-13 Off-Board Diagnostic Connector

J1939-15 Reduced Physical Layer, 250K bits/sec, Un-Shieded Twisted Pair (UTP)

J1939-21 Data Link Layer

J1939-31 Network Layer

J1939-71 Vehicle Application Layer

J1939-73 Application Layer – Diagnostics

J1939-75 Application Layer – Generator Sets and Industrical

J1939-81 Network Management
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測試
名稱

量測參數 Min. Norm. Max.

通訊
電壓
試驗

顯性電位

CAN_H 2.75 3.5 4.5

CAN_L 0.5 1.5 2.25

CAN_Diff 1.5 2.0 3.0

隱性電位

CAN_H 2.0 2.5 3.0

CAN_L 2.0 2.5 3.0

CAN_Diff -0.5 0 0.05

CAN_Diff

CAN_L

CAN_H

車載網路測試原理 - 物理層
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PC/NB

待測件
CAN KL30 KL15

11

CAN測試系統

軟
體

CANoe

⬍COM

使用者介面

硬
體

電源控制箱&穩壓電源 

可程式設計電源供應器

顯示器

匯流排示波器

測試板卡

CANcaseXL

CANstressDR

USB

Ethernet

RS232

實體層測試項目

1) 顯性電壓量測

2) 隱性電壓量測

3) 差分電壓量測

4) 電壓上升沿斜率/時間

5) 電壓下降沿斜率/時間

6) 共模電壓值量測

資料連接層測試項目

1) CAN訊息格式測試

2) 未定義訊息測試

3) 位元時間測試

4) 取樣點測試未定義標準
CAN訊息輸入測試

5) 未定義延伸CAN訊息輸
入測試

通訊可靠度測試項目

1) ECU供電欠電壓量測

2) ECU供電過電壓量測

3) 異常線路連接情況測試

4) Bus OFF時間測試

5) 欠電壓通訊恢復時間測試

6) 過電壓通訊恢復時間測試

7) 網路靜置測試

交互層測試項目

1) CAN訊息傳輸週期測試

2) 系統初始化時間測試

3) 系統關閉時間測試

4) Busload測試
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UDS 具備多元且彈性的診斷功能

12

UDS測試技術
UDS（Unified Diagnostic Services, 統一診斷服務） 是國際標準ISO-14229的車用電子診斷通訊協定，主要應用於電

子控制單元（ECU）的監測、維護與管理。透過診斷工具與 ECU 之間的通訊，能夠建立穩定的診斷流程，確保車輛電子

系統在開發、測試與維修階段都能被有效檢測與操作。

故障診斷

讀取或清除 ECU 內的
故障記憶體，協助維
修人員快速定位問題

韌體更新

支援 ECU 軟體重新編
程與升級，確保車輛
功能持續優化

低階操作

可直接控制硬體輸出，
如開啟或關閉特定元
件

例行功能

執行預設的測試或檢
查流程，驗證 ECU 運
行環境與安全性

USD測試技術(可客定)

業者需提供包含使用的服務
ID、服務層級、應答資料等
資訊。(客製測試)



主要布局資安防護與軟體更新、車外通訊、車內通訊、車網管理等技術專利，相關已獲證專利清單如下

註：歷年可授權專利項目，詳細請參閱本中心官網。

可授權專利：自動駕駛技術-車輛聯網 

技術分類 專利名稱(國別)

資安防護與軟體更新
OTA

• 可防止資訊未授權修改之更新系統及其方法(TW/US/JP) (US/JP審查中)
• 車輛網路安全診斷系統及方法(TW/US/JP) (審查中)

車外通訊
• 行車安全輔助網絡管理系統及其方法

(TW/CN/US)
• 車用複合式通訊系統與方法(TW/CN/US)

• 基於資訊融合的路口警示系統與方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 路口動態圖資更新共享系統及方法(TW/CN/US) 
• 自動駕駛車輛通訊安全系統及方法(TW/CN/US) (CN審查中)

車內通訊&
車網管理

• 電動車運行資料彙集系統(TW)
• 行動裝置金鑰製作方法(CN)
• 車用生物特徵辨識使用權限管理系統及其方法

(TW)
• 電動車遞迴式車輛路徑規劃方法(TW/CN)

• 整合式車輛晶片卡的互動監控系統(TW/CN)
• 車載網路資料取樣轉換方法及系統(TW/US)
• 自駕車遠端監控系統及其方法(TW/CN/US)
• 自動駕駛協控系統與控制方法(TW/CN/US) (CN審查中)
• 車用分散式網路管理系統及方法(TW/CN/US)
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【技術與推廣服務】
技術服務

ARTC網站
報紙媒體
成果發表
工會新訊

【可授權專利】
專利授權
商品加值

14

合作方式與聯絡資訊

【可移轉技術】【業界合作】
技術移轉
技術精進
縮短研發
搭配計畫

更詳細資訊請參考車輛中心官網  https://www.artc.org.tw/

可授權專利

陳小姐︱04-7811222分機2345

chloe@artc.org.tw

可移轉技術

蔡小姐︱04-7811222分機5105

ijun7329@artc.org.tw

廖小姐︱04-7811222分機5109

summer@artc.org.tw

https://www.artc.org.tw/
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智慧車電PCBA板級
SI/PI/EMC模擬技術

財團法人車輛研究測試中心 研究發展處



確保訊號傳輸之完整性
為確保智慧車電產品之高速訊號傳輸過程中保持其
完整性，以降低訊號的失真、反射、串擾及抖動。

2

SI/PI/EMC模擬之目的

SI
Signal Integrity

PI
Power Integrity

EMI
Electromagnetic

Interference

EMC

維持電源系統之穩定
確保電源系統的穩定性和可靠性，以進而防止因電
源波動而影響訊號完整性。

降低開發成本
於設計階段評估產品之電磁相容性，以降低產品對
其他設備的干擾，進而減少產品試誤成本。



確認特徵阻抗Z0是否有匹配，以避免訊號產生反射、色散、
衰退或延遲的問題。

Ｓ參數(S-Parameters)
評估線路之反射損失(Return Loss, S11)及饋入損失
(Insertion Loss, S21)特性。

3

訊號完整性(Signal Integrity, SI)模擬技術

串擾(Crosstalk)
評估2條線路間的訊號耦合，進而引發雜訊的傳遞干擾。

特性阻抗(Impedance)
評估系統在不同編碼訊號輸入下，是否會發生訊號太長(或
太短)、時脈同步不佳、訊號電壓太高(或太低)、過衝(或下
衝)等問題。

眼圖(Eye-diagram)
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電源完整性(Power Integrity, PI)模擬技術

確認電源分配網路
(PDN)中的電壓因導
體電阻而下降的現象

IR-Drop
確認線性網路的電
氣行為屬性，以確
保線路之Z阻抗特
性，滿足低於目標
阻抗之要求。

Z參數

確認PCB之諧振頻率，
以減少電源雜訊、電
壓波動，進而提高元
件的可靠性和穩定性

諧振模態
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電磁干擾(EMI)模擬技術 - 輻射干擾模擬(CISPR 25、UN R10)

電場雲圖

電場雲圖

於60 MHz時，場強較大的位置皆於IC-M306處

遠場頻譜圖

60 MHz
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QCO_CB432_1 QCO_IC400_31

Q_STBY_C429_2 Q_STBY_IC401_T11

Q_T1_CB419_1 Q_T1_IC400_33

Q_T2_IC400_32Q_T2_M419_5

VANA50_C437_2 VANA50_IC401_Y5

VDIG13_L404_2

VDIG50_C408_1 VDIG50_IC400_30

VGATE1N_IN_IC401_Y17VGATE1N_IN_Q413_2

VREF50_C413_1 VREF50_R405_2

VSW_C405_1

ALL_SYZ_Sweep_1_sp1
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V
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V
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+

V
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V
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+

V
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+

V
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+

V
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QSTBY
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VDIG13
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VREF50
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PCBA電磁干擾分析模型

磁場雲圖
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電磁干擾(EMI)模擬技術 - 傳導干擾模擬(CISPR 25、UN R10)

法規/標準傳導干擾架設規定

模擬環境模型

電磁場分佈之模擬結果

▲電磁場分佈之模擬結果

▲模擬環境組立

▲線束(Cable)模型

▼待測件(EUT)模型



電流鉗與
Cable線

BCI電路
EMI濾波電路(DUT)

12V直流電壓
+CISPR25 LISN

BCI-Vcc

電流鉗輸入頻率下的電壓

7

▲校準電路設定 ▲獲得符合Limit Line之電流輸出

0.75  mm

0
.4

  m
m

▲大電流注入(BCI)模擬環境建立

傳輸線
輸入Port

傳輸線
輸出Port

傳輸線尺寸參數

傳輸線截面尺寸建立

▲模擬得到Cable輸出
端最高峰值電壓頻率

▲針對高峰值電壓頻率進
行CW及AM模擬分析

電磁耐受(EMS)模擬技術 - 大電流注入(BCI)模擬(ISO 11452-4)



導入S參數模型
靜電槍波形校正：10～90%

上升時間 0.72 ns
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電磁耐受(EMS)模擬技術 - 靜電放電(ESD)模擬(ISO 10605)

【靜電槍電路模型設定】 【靜電放電模擬設定】

【靜電放電模擬結果確認】
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電磁耐受(EMS)模擬技術 - 橫向電磁波室模擬(ISO 11452-3)

【TEM Cell模型設定】 【萃取出模擬電路模型】

【TEM Cell模擬結果確認】



【技術與推廣服務】
技術服務

ARTC網站
報紙媒體
成果發表
工會新訊

【可授權專利】
專利授權
商品加值

10

合作方式與聯絡資訊

【可移轉技術】【業界合作】
技術移轉
技術精進
縮短研發
搭配計畫

更詳細資訊請參考車輛中心官網  https://www.artc.org.tw/

可授權專利

陳小姐︱04-7811222分機2345

chloe@artc.org.tw

可移轉技術

蔡小姐︱04-7811222分機5105

ijun7329@artc.org.tw

廖小姐︱04-7811222分機5109

summer@artc.org.tw

https://www.artc.org.tw/
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