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2024年【科學探究競賽-這樣教我就懂】 

普高組 成果報告表單 

題目名稱：開拓路徑～三寶駕駛挑戰神作 AI 

一、摘要 

本次探究我們專注於利用人工智慧技術改善輔助駕駛系統，特別是在交通號誌辨識方

面的應用。透過機器學習，我們成功提升了系統的智能化和準確性，並建立了交通號誌資料

庫以支持系統辨識。然而，我們也意識到機器學習的精準度需要更多資料的支持，因此未來

的研究將集中在提高辨識準確性和擴展辨識種類上。同時，我們將注重加強系統的安全性和

隱私保護，以確保駕駛者和使用者的安全，我們希望這些努力能夠為交通安全技術的發展和

社會的進步做出積極貢獻。 

二、探究題目與動機 

隨著車輛普及，交通安全日益成為全球焦點。雖然輔助駕駛系統有助於提高駕駛安全，

但目前仍存在許多缺陷，例如未能提供交通號誌警示功能。因此，我們研究開發一款能夠辨

識交通號誌和交通號誌燈的智能化輔助駕駛系統，及時提醒駕駛人注意交通狀況，並根據號

誌指示執行相應操作，從而期望降低交通事故發生率，保障行人和駕駛人的安全。 

三、探究目的與假設  

我們在日常生活中經常面臨駕車時的種種不便，即使輔助駕駛技術不斷進步，仍然存在

許多挑戰。因此，我們的研究旨在透過人工智慧，尤其是利用機器學習技術，來改進輔助駕

駛系統。例如，我們致力於開發能夠辨識交通號誌牌和號誌燈的技術，以進一步提高駕駛人

的安全和便利。 

（一）學習如何利用機器學習技術 

（二）蒐集交通號誌資料形成資料庫 

（三）利用機器學習辨識交通號誌 

（四）輔助駕駛 SWOT分析與發展可能性 

四、探究方法與驗證步驟 

一、研究方法 

（一）文獻探討法：蒐集相關領域資料、論文，深入了解有關人工智慧等的知識。 

（二）實作分析法：以 Jetbot 自走車作為實驗對象，實際改良輔助駕駛系統，模擬不同路

況，實作辨識交通號誌及其對應動作。 

（三）優劣分析法：根據我們改良過後的輔助駕駛系統，分析其優點及其有待改進的部分。 

二、研究流程 
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圖一：研究流程圖 

三、研究架構 

 

 

 

 

 

 

 

圖二：研究架構圖 

四、研究設備 

表一：本研究使用硬體設備表 

硬體名稱 規格 

Jetson Nano 

⚫ GPU：NVIDIA Maxwell™ 架構配備 128 個 NVIDIA CUDA®  核心 

⚫ CPU：四核心 ARM®  Cortex® -A57 MPCore 處理器 

⚫ 記憶體：4 GB 64-bit LPDDR4 

⚫ 大小：69.6 mm x 45 mm 

⚫ 顯示器：HDMI 2.0 或 DP1.2 | eDP 1.4 | DSI (1x2) 2 個同步 

Jetbot 

⚫ 鏡頭：800萬高清像素，160度廣角鏡頭 

⚫ 馬達規格：TT減速馬達(齒輪比 1:120) 

⚫ 電源：雙孔輸出 5V / 3A行動電源 

⚫ USB 網卡：支援 2.4GHz 和 5GHz 頻段無線網卡 

⚫ 車子尺寸(L x W x H)mm：約 135 x 125 x113 mm 

 

 

 

 

 

     

圖三：Jetbot組裝後成品 

表二：軟體設備表 

軟體名稱 規格 

程式語言 Python 3.10.10 64-bit 

開發環境 Jupyter Notebook 

Balenaetcher v1.18.12 
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五、研究步驟 

（一）蒐集交通號誌資料形成資料庫 

我們先模擬交通號誌可能會出現在鏡頭畫面上的各種角度及位置。此外，我們在蒐集資

料的過程中，須執行另外一段程式碼以形成資料庫，這段程式碼使我們拍的照片能存入另外

一個資料夾，以利後續訓練時使用，如下表三所示。 

表三：蒐集交通號誌程式碼及程式碼表格說明 

實作程式碼截圖 程式碼說明 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

對不同的交通號誌種類

擷取畫面，在之後的機

器訓練過程中做使用。 

 

 

 

 

 

 

 

 

根據可以行進和不能行

進分成  “ free ”和

“block”，並進一步在

兩種型態內分成不同種

類的交通號誌 

(二)利用機器學習技術辨識交通號誌 

將上述蒐集的資料標記後，將交通號誌資料傳入並利用機器學習技術重複訓練 30次，

使 Jetbot能正確辨識交通號誌。Jetbot根據辨識出的結果做出相對應的反應，如下表四所示。 

表四：訓練辨識交通號誌程式碼及程式碼表格說明 

實作程式碼截圖 程式碼說明 

 

 

宣告訓練次數為 30次、訓練後模型

保存途徑、以及準確率 

 

 

 

每個訓練 epoch 中，從訓練數據

集中取出批次的圖像和標籤。通過

模型進行前向傳播以獲得預測輸
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出。計算模型輸出和實際標籤之間

的損失。使用反向傳播計算梯度並

更新模型參數。 

 

 

 

 

在每個訓練 epoch 結束後，使用

測試數據集進行模型的評估。通過

模型進行預測，並計算模型的測試

準確率。如果測試準確率優於先前

的最佳準確率，則保存當前模型為

最佳模型。 

 

 

 

如果測試準確率大於先前記錄的

最佳準確率 （best_accuracy），則

保存當前模型的參數為最佳模型。

更新 best_accuracy 為當前的測試

準確率。 

 

 

 

從 change 中獲取新的圖像 

 

 

 

 

 

 

 

 

prob_blocked 為偵測交通號誌的偵

測率。若超過預設的則判定為前方

有障礙物，使車子左轉 

 

 

 

 

 

     

圖四：Jetbot辨識交通號誌實作 
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六、SWOT 分析 

表五：輔助駕駛之 SWOT分析 

Strengths 

提醒駕駛人目前路況以及周遭交通號誌，提

升駕車時的行車安全，也能減少因忽略交通

號誌而造成的交通事故。此外，輔助駕駛也

能提高駕駛舒適性以及降低駕駛的疲勞感。 

Opportunities 

為提高輔助駕駛對駕駛人的影響性，可針對

所辨識出的交通號誌做出相對應的反應，例

如：若辨識出紅燈，則協助車子減速，同時

也能減少因為闖紅燈而發生的交通事故。 

Weaknesses 

全世界汽車的輔助駕駛系統僅對自動駕駛

的程度進行程度上的規範諸如 Level 

1~Level 6 車輛自動化。對於駕駛系統的標

準化尚未完成，因此駕駛人駕駛不同車型需

先了解不同輔助駕駛系統，否則反而會造成

事故。 

Threats 

輔助駕駛系統確實可以減輕駕駛的負擔，但

可能造成駕駛人過度依賴輔助駕駛系統，而

將輔助駕駛誤認為自動駕駛，進而釀成大

禍。 

 

五、結論與生活應用 

一、結論 

（一）成功辨識交通號誌並讓 Jetbot做出相對應的動作 

（二）發現機器學習需要更多資料才能提高辨識的精準度 

（三）未來目標是提高辨識準確性並增加辨識的號誌種類 

（四）未來計劃將研究應用於真實車輛上，提升駕駛安全 

二、未來展望與應用 

（一）輔助駕駛之未來發展方向 

表六：輔助駕駛之未來發展方向及說明 

發展方向 說明 

自動駕駛技術的提升 

更先進的感知技術，例如：雷達、攝影機、激光雷達等的使用，

提高對周圍環境的感知能力。此外，強化車輛的機器學習和人

工智慧能力，使其能夠更容易理解複雜的交通狀況和不同的駕

駛風格。 

通訊技術的整合 

促進車輛之間的即時通訊，提高交通流的效率，減少交通事故。

將車輛和交通基礎設施（如交通號誌燈、路標）連接起來，實

現更智慧的交通管理。 

能源效能和環保 

透過智慧導航系統，考慮交通情況、氣象等因素，使行車路線

更節能和高效。同時，推動共享的概念，除了能降低車輛擁有

率，同時也能減少交通壅塞並且達到節能減碳的效果。 

法規和保險制度的發展 
配合自動駕駛技術的發展，制定相對應的法規和標準，確保其

合法、安全的運行。根據自動駕駛的風險和責任分配，調整相
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應的汽車保險模型。 

城市規劃的改進 

將自動駕駛技術納入城市交通規劃，提高城市交通系統的效

率。促進公共交通與自動駕駛技術的結合，實現更便利和經濟

的出行方式。 

（二）輔助駕駛之生活應用 

表七：輔助駕駛之生活應用及說明 

生活應用 說明 

自動跟車系統 
利用車子外圍的攝影機偵測前方車子的車距、車速等等，並自行調整至

安全速度的範圍，保持和前方車子的車距。 

自主停車 
運用感應器和控制系統的協助，辨識出適合停車的空間。讓駕駛即使在

下窄的空間也能停車 

盲區提醒 
在大型卡車或貨車中常會有視覺死角。運用雷達或鏡頭偵測盲區，在車

子或行人出現時發出警告。 

哨兵模式 
哨兵模式可偵測在駕駛離開期間，若車子周圍出現可疑人士或外界物品

的碰撞時，啟動哨兵模式，可以用周圍的攝影機記錄當時的狀況。 

疲勞駕駛 

危險警示 

在長期的路途中，透過偵測駕駛的行車行為，若有異常的行車模式，會

警示駕駛以免發生意外。 
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