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新北市政府 107 年度自行研究成果摘要表 

計 畫 名 稱 新北市發展無人自駕巴士可行性研究 

期 程 107 年 1 月至 11 月 

經 費 無 

緣 起 與 目 的 隨著國際間智慧型運輸及人工智慧技術

不斷的突破，自動駕駛車成為現在及未

來智慧型運輸發展的趨勢，本研究藉由

探討目前國內外自駕車發展的現況及自

駕車技術與限制後，經由資料蒐集及實

地勘查道路環境，並綜合評估導入自動

化駕駛技術運用於本市之可行性，作為

未來提供民眾市區短程接駁第一及最後

一哩路需求之新型態運具。 

方 法 與 過 程 一、 國內外文獻整理：本案先行蒐集國

內外自動駕駛車相關資訊，瞭解國

際間自駕車發展現況、國內各縣市

自駕車試辦情形。 

二、 自駕車資料蒐集與分析：自駕車發

展技術及限制、上路法規等，並研

擬本市自駕車可行路線。 

三、 現況調查：透過資料蒐集與分析瞭

解自駕車運行各項環境限制，經由

實地現場勘查道路現況，並評估及

規劃合適的自駕車試運行地點及

路線。 

研 究 發 現 及 建 議 一、 本市自駕車初步建議可作為淡水

區淡海輕軌運輸接駁及林口區社
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會住宅接駁等運輸功能。 

二、 經濟部與交通部已研擬自駕車相

關法規，惟在交通部道路交通安全

規則修訂完成以前，仍以封閉道路

或道路管制測試為宜。 

三、 建議中央統籌自駕車計畫，以整合

及加速自駕車推動與發展速度。 

四、 積極參與及參訪國內外自動駕駛

車相關會議及測試計畫，提升本府

同仁對於自駕車相關技術資訊的

瞭解，以評估自駕車應用於本市之

限制與挑戰。 

備 註  
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壹、 摘要 

  隨著國際間智慧型運輸及人工智慧技術不斷的突破，自動駕

駛車成為現在及未來智慧型運輸發展的趨勢，本研究藉由探討目

前國內外自駕車發展的現況及自駕車技術與限制後，經由資料蒐

集及實地勘查道路環境，並綜合評估導入自動化駕駛技術運用於

本市之可行性，作為未來提供民眾市區短程接駁第一及最後一哩

路之新型態運具。 

貳、 主旨及背景說明 

一、 計畫簡介 

  為因應氣候變遷對環境所造成的影響，目前國內外各城市皆

致力於發展大眾運輸系統，目的為了減少私人運具的使用，以提

升大眾運輸之使用率，達成節能減碳、低碳運輸及環保綠能的未

來目標。自動駕駛車具有智慧化、電動化、安全及效率可靠等多

項優點，預計規劃導入後將可健全公共運輸路網、擴大既有公共

運輸服務範圍。另自動化駕駛技術可因應人口老化及駕駛不足問

題，使用無人駕駛電動車輛提供接駁服務，以減少人力需求。在

偏鄉公共運輸部分，在現今智慧化及自動化車輛技術不斷發展突

破的環境下，未來亦可能發展因應偏鄉交通不便問題，提供需求

反應式即時叫車服務，以彌補公共運輸服務不足之區域，達到照

顧弱勢之目的。 

二、 推動目標 

  本市目前已於淡水區規劃「淡海輕軌運輸系統」，其中綠山線

預計於107年底陸續完工及啟用，為發展更全面的公共運輸路網、



 

5 
 

提供民眾輕軌捷運轉乘接駁及發揮「第一哩路」及「最後ㄧ哩路」

之公共運輸服務，擬導入具有智慧化及電動化之新型態運輸工具

－自動駕駛車，期望新運具能帶給民眾不一樣的運輸體驗，以增

進民眾接駁轉乘淡海輕軌之意願，並有效提升公共運輸使用率，

以及滿足民眾生活「行」的需求。 

  另經濟部為推動國際聚落典範，於本市林口區世大運選手村

打造「林口新創園 (Startup Terrace) 」，並以物聯網技術及應用服

務為主，促成智慧生活、商業應用、物業管理、健康照護、節能

環保及智慧交通等合作案，以達成國際創客及居民行的便利，吸

引國際新創進駐合作實驗。其中智慧交通期望以新型態智慧型運

輸工具－自動駕駛車，作為林口新創園至捷運林口站間接駁服務

的新選擇。 

參、 國內外相關研究 

  本章節採文獻蒐集方式，針對國際間及國內試辦自駕車場域

進行探討並整理相關資訊，以作為評估本市自駕車合適地點及路

線參考，另國際間因測試國家眾多，故僅蒐集部分國家資料參考。 

一、 國外自駕車試運行及示範測試場域推動狀況： 

（一） 新加坡 

  2015 年於南洋理工大學校園內進行自駕車接駁，使用 Navya

的 ARMA 車輛，且經由校內所建構之無線聯網設施來應用車聯網

技術，另 2016 年起於濱海花園啟用自駕車接駁，車輛為 Easymile

的 EZ10，可沿途導覽園區景色，行駛時間 12 分鐘，距離約 1 公里。 

  2017 年南洋理工大學、陸路交通管理局與 JTC 聯合設立新加



 

資

坡第一間

公里，測

系統、道

  201

主要為人

園區車輛

試，並於

智慧站牌

園經營及

資料來源

間自動駕駛

測試中心模

道路基礎建

18 年規劃

人車混流形

輛、遊園車

於年底將新

牌、路線規

及管理。 

圖

：財團法

駛車輛測試

模擬新加坡

建設與交通

劃聖淘沙島

形式，其

車等)，6

新加坡自行

規劃與經營

圖 3.1、新

法人車輛安

試中心，佔

坡各種道

通規則，

島園區接駁

其他車輛部

月先投入

行研發中

營模式，園

新加坡自駕

安全審驗中

佔地約兩公

道路類型的

如圖 3.1

駁，園區內

部分為園區

入小型巴士

中巴、大巴

園區內自

駕車測試中

中心、本局

公頃，試駕

的環境，包

所示。 

內為可控制

區自有交通

士(Navya A

巴專案內容

自駕車後續

中心 

局整理 

駕區全長約

包含常見的

制的封閉園

通工具( 遊

ARMA)進

容，其中亦

續將由聖淘
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約 3.2

的交通

園區，

遊客、

進行測

亦包括

淘沙樂

 



 

（二） 

  美國

年時發起

試驗場地

試驗場地

密西根大

與 Toyot

支持，投

測試聯網

與郊區的

與交通基

路路面(混

與四線道

制裝置、

坡道、自

美國 

國運輸部為

起聯邦公告

地的申請

地，其中最

大學聯合密

ta 等)及

投入大量研

網與自動駕

的駕駛環境

基礎建設

混凝土、

道)、圓環

、固定但多

自行車道、平

圖

為促進先進

告，徵求指

，最終篩選

最著名的自

密西根州運

10 大供應

研究資源建

駕駛車輛及

境，占地為

，相關測試

柏油、磚

環與隧道、

多變的街道

平交道、消

圖 3.2、美

進自動駕

指定作為美

選出十個美

自駕車試驗

運輸部，並

應商(Bosch

建立自動

及其相關

為 13 公頃

試設施有

磚頭等)、多

、泥濘地與

道照明設

消防栓與人

美國密西根

駕駛車輛技

美國運輸

美國運輸

驗場域為美

並獲得6大

h、Delph

動駕駛技術

關技術的一

頃，其中有

有 1,600 公

多變的彎道

與草地、多

設備、行人

人行道與

根大學 Mc

技術的安全

輸部之自動

輸部之自動

美國密西根

大車廠(Fo

i、Verizon

術試驗場「

一座模擬城

有 6.5 公頃

公尺直行車

道與坡道

多變的告

人穿越道、

仿真建築

city 

全部署，於

動駕駛車輛

動駕駛車輛

根大學Mc

ord、GM、N

n 及 Dens

「Mcity」，

城市，涵蓋

頃是應用於

車道、多變

、車道(二

告示牌與交

防撞桿、

築物，如圖
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於 105

輛專用

輛專用

city，

Nissan 

so 等)

用於

蓋都市

於道路

變的道

二、三

交通控

、路緣

3.2。 



 

 

  另美

如 Waym

多資源於

鳳凰城地

900 萬英

持續進行

車服務、

輸等內容

  Ube

車測試計

「ALMO

區配置了

出現在街

或塞車時

 資料來

美國目前有

mo、GM

於美國各洲

地區做自駕

英哩（約 1

行測試，已

、發展運輸

容，以建立

er 於亞利

計畫，並於

ONO」，專

了環繞車道

街道上，以

時所進行的

圖 3.3、

來源：財

有眾多軟體

、Uber、T

洲進行測試

駕試點，並

1,440 萬公

已累積相當

輸用的自駕

立完善的自

利桑那州、賓

於賓州匹茲

專門用於測

道、仿真車

以此方式訓

的應對措施

Uber 自駕

財團法人車

體商、系統

Tesla、For

試計畫，

並在公共道

公里），每

當多測試

駕卡車、授

自駕車系

賓州匹茲堡

茲堡的 Ha

測試自動

真車輛與建

訓練自動

施。 

駕車模擬場

車輛安全審

統商及車

rd、Nissa

其中 Way

道路上測

每天約 2.5

試經驗，未

授權品牌

系統。 

堡和加拿

azelwood

駕駛車輛

建築物(貨櫃

動駕駛車輛

場域「AL

審驗中心、

車廠紛紛投

an 及 Toyo

ymo 主要

測試自駕車

萬英哩（

未來計畫包

牌汽車公司

拿大多倫多

社區建立

輛，其占地

櫃)，不時

輛在遇到突

LMONO」

、本局整理

投入自駕車

ota 等皆投

要在亞利桑

車已經累積

（約 4 萬公

包括建立手

司及投入大

多等地進行

立一個模擬

地 17 公頃

時會有測試

突發狀況、

」 

理 
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車研究，

投入眾

桑那州

積超過

公里）

手機叫

大眾運

行自駕

擬城市

頃，廠

試假人

、路障

 



 

（三） 

  日本

系統認證

技術交流

含三個區

雨，霧

駕駛系統

則模擬市

如圖 3.4

資料來源

  日本

駕小巴 A

日本 

本成立自動

證據點開發

流問題，開

區域，「特

，日照等環

統與建築物

市區道路標

4 所示。 

圖

源：一般財

本軟體銀行

ARMA，

動駕駛認證

發項目」為

開發未來自

特異環境試

環境條件進

物、路側設

標誌及標線

3.4、日本

財團法人日

行旗下 SB

在 2017 年

證據點 J-

為基礎，透

自駕車測

試驗場」可

進行測試

設施間的通

線等道路

本自動駕駛

日本自動

B Drive 早

年 7 月 17

-twon，經

透過產學

測試場域及

可以在 16

試，「V2X

通信功能測

路環境，供

駛認證據點

動車研究所

早期引進法

7 日至 23

經濟產業省

學合作方式

及認證方法

萬平方公

市街地」

測試，「多

供自駕車進

點 J-twon

所 

法國自駕車

日於東京

省以「自動

式解決自動

法，基地主

公尺的場地

將可模擬

多目的市街

進行運轉測

n 

車商 Navy

京都港區芝
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動駕駛

動駕駛

主要包

地再現

擬自動

街地」

測試，

ya 自

芝公園



 

內辦理一

驗路程約

圖 3.5，

乘後印象

實際生活

受程度

估。 

  日本

要地點分

用高精度

技術進行

速控制

過程中

駕車上隨

能蒐集及

一般公開試

約 15 分鐘

瞭解民眾

象與感受

活上等項目

，瞭解民眾

圖

本軟體銀行

分別為南城

度 3D 地圖

行複雜的控

，避免車內

，在日本國

隨時監控車

及分析自駕

試乘會，自

鐘，並請針

眾日常使用

、自駕車優

目，蒐集民

眾未來搭乘

3.5、日本

行 2017 年

城市、石垣

圖朝向增加

控制技術測

內人員受傷

國土交通省

車輛，在車

駕車運轉數

自駕車以

針對民眾試

用的運具

優點及缺

民眾對於自

乘意願及

本自駕車試

年於沖繩縣

垣市以及

加自動行駛

測試，並針

傷及改善

省的規範

車輛遭遇

數據及狀

以 10 公里/

試乘體驗感

、對於自駕

缺點、未來

自駕巴士

及作為未來

試乘問卷

縣進行第

及本島，如

駛控制可靠

針對不同

善乘坐品質

範下，車輛

遇緊急狀況

狀況。 

/小時速度

感受進行問

駕車使用場

來是否希望

士此類新型

來自駕車路

一至第三

如表 3.1，主

靠度及穩

同路況中車

質等驗證。

輛仍必需有

況時能立刻

度行駛，試

問卷調查

場合建議

望自駕車運

型態運具後

路線選擇之

三階段測試

主要目標

穩定性，使

車輛顛簸的

而在試運

有隨車人員

刻接管車輛
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試乘體

查，如

議、試

運用於

後之接

之評

試，主

標係使

使用 AI

的加減

運行的

員於自

輛，並

 



 

資料來源

  軟體

廠 Cruis

Technolo

源：財團法

  日本

者提供安

便等問題

電鐵與日

東京羽田

用於日常

  另為

前與自動

程車的測

體銀行積極

se 自駕車系

ogies，不

表 3

法人車輛

本近年來積

安全便利的

題提供解決

日本雅虎於

田機場測試

常的交通需

為迎接 20

動駕駛技術

測試工作

極參與自駕

系統公司

不斷推動自

3.1、日本

輛安全審驗

積極投入發

的移動方式

決之道，目

於江之島進

試自駕接駁

需求中。

20 年東京

術公司「Z

，並預計在

駕車科技

司，並與豐

自駕車朝向

本沖繩自駕

驗中心、本

發展無人

式，也為

目前持續

進行測試

駁巴士等

京奧運，本

ZMP」合

在 2020 年

技發展，除了

豐田汽車成

向更全面的

駕車試運行

本局整理

人自動駕駛

為駕駛人力

續於全國各

試、軟銀和

等，期望將

本計程車公

合作，在東

年之前使自

了重金投

成立合資公

的發展方向

行概況 

駛交通工具

力不足、偏

各地進行測

和全日空航

將自駕車技

公司「日之

東京開始實

自動駕駛普

投資美國 G

公司 MON

向前進。 

具，期望為

偏鄉城鎮交

測試，如小

航空公司攜

技術更廣泛

之丸交通

實施自動駕

普及化，

 

11 

GM 車

NET 

為年長

交通不

小田急

攜手在

泛的應

通」日

駕駛計

這項
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實測除讓日本在自動駕駛領域有突破性的進展外，也是全球首次開

放一般民眾參與自動駕駛計程車的實測。 

（四） 法國 

  Navya 為法國無人駕駛巴士公司，2015 年起便積極推廣旗下車

款 Navya ARMA 進行各地道路運行，如表 3.2 所示，主要鎖定區域

為城市道路、工廠廠區、機場、遊樂園、醫院與渡假中心等，用以

取代傳統園區接駁車，屬於特定區域使用，ARMA 為純電動車，可

乘載 15 名成人(11 座位和 4 站位)，車輛運行速度約為 10 至 25 公

里/小時，極速為 45 公里/小時。 

表 3.2、Navya ARMA 運行狀況 

 新加坡 

南洋理工

大學 

德國 

法蘭克福

機場 

瑞士 

Sion 

美國 

Las Vegas 

日本 

東京都 

道路 封閉 開放 開放 開放 封閉 

環境 校園 機場 城鎮道路 城鎮道路 公園 

速度/

全長 
- -/1.5 公里 - -  

路線 固定 固定 固定 固定 固定 

用途 
純測試 純測試 

測試運行 

提供試乘 

測試運行 

提供試乘 

測試運行 

提供試乘 

  Easymile 為法國廠家 Ligier 與 Robosoft 共同合資的無人駕駛小

巴公司，近年已將其自駕小巴 EZ10 於美國、法國、德國、澳洲與

臺灣等全球各地進行測試，如表 3.3 所示。法國方面持續則新增測

試地點(如巴黎、杭濟斯)，以加速發展此類新型交通運輸工具上路

進行服務，臺灣業者 7starlake 亦引進法國自駕小巴 EZ10 於臺北、

高雄等地推廣自動駕駛巴士，並提供民眾體驗試乘，綜上所述，

Easymile EZ10 雖有少數部分已進入開放道路行駛，但礙於自動駕
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駛屬於新興科技，尚有各種問題待解決，故多數測試仍偏向安全考

量，於半封閉或封閉場域實施。 

表 3.3、Easymile EZ10 運行狀況 

 法國 

文森森林 

法國 

杭濟斯 

德國 

Bad- 

Birnbach 

美國 

科羅拉多

州 

臺灣高雄

(亞洲新

灣區) 

臺灣臺北

(信義區) 

道路 半封閉 開放 開放 封閉 封閉 半封閉 

環境 人行道 城鎮道路 城鎮道路 停車場 園區道路 公車專用道

速度/

全長 

10 公里/

小時 

/400 公尺

- 

/1.25 公里

- 

/700 公尺
- 

10 公里/

小時 

/1 公里 

10 公里/小

時 

/500 公尺 

路線 固定 固定 固定 固定 固定 固定 

用途 測試運行 

提供試乘 

測試運行 

提供試乘 

測試運行

提供試乘

測試運行

提供試乘

測試運行 

提供試乘 

測試運行 

提供試乘 

資料來源：財團法人車輛安全審驗中心 

（五） 中國大陸 

  大陸深圳自動駕駛巴士是由中國海梁科技攜手深圳巴士集團、

深圳福田區政府、安凱客車、東風襄旅、速騰聚創、中興通訊、南

方科技大學、北京理工大學、北京聯合大學聯合打造的自動駕駛客

運巴士阿爾法巴(Alphabus)，以中國自製與自主控制的智慧駕駛技

術為基礎，集人工智慧、自動控制、視覺計算等眾多技術於一體。 

  阿爾法巴車身尺寸小於一般巴士，滿載 25 人，40 分鐘即可充

滿電，單次續航里程可達 150 公里。車輛運行時速 25 公里/小時，



 

最高車速

GPS 天線

突發狀況

緊急停車

需按下啟

司機可通

  106

行線路的

包括單向

靠等等

展示了停

多公里/小

全程都有

位海梁科

數據採集

通數據

資料來源

速 40 公里

線等設備用

況做出反應

車、障礙物

啟動鍵，即

通過煞車自

6年 12月 2

的資訊採集

向雙車道

，整體線路

停靠動作

小時，30 公

有一位隨車

科技的工程

集試驗運行

、載客數據

源：財團法

里/小時，且

用以感知

應，並實現

物繞行、變

即可實現變

自行切換人

圖 3.6、

2日阿爾法

集和試運行

、雙向雙車

路設置了海

，全程車速

公里限速路

車人員監控

程師，監控

行階段，試

據、智慧駕

法人車輛安

且配備激光

知周圍環境

現自動駕

變換車道

變道、加速

人工與自

中國深圳

法巴正式在

行，行駛

車道、多個

海梁、深

速於 20 公

路段有少

控著車輛

控自動駕

試驗運行

駕駛系統

安全審驗

光雷達、毫

境，能夠即

駕駛模式的

、自動靠

速、停車等

自動駕駛模

圳自駕巴士

在深圳福

駛距離約 1

個轉彎、

深巴、福田

公里限速路

少數時間能

輛運行狀態

駕駛功能的

行期間乘客

統運行數據

驗中心 

毫米波雷達

即時對其他

的車輛檢測

靠站停車等

等操作，另

模式。 

士 

福田保稅區

.6 公里，

紅綠燈以

田 3 個站點

路段速度基

能夠超過 2

態，同時在

的運行狀態

客免費體驗

據及民眾意

達、攝影鏡

他道路使用

測、減速避

等功能，司

另為確保安

區的開放道

沿途道路

以及路邊車

點，其不僅

基本維持

20 公里/小

在車門位置

態。後續將

驗，同時蒐

意見。 
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鏡頭、

用者和

避讓、

司機只

安全，

 

道路進

路種類

車輛停

僅完整

持在 10

小時，

置有一

將持續

蒐集交



 

二

    圖

  資

二、 國內

（一） 

  臺北

測試，該

至復興南

車以 10

需相關圖

技術進行

圖 3.7、臺

資料來源

  臺北

試場地

給各相關

試場域進

以評估自

內自駕車推

臺北市 

北市政府於

該項自駕車

南路口)封

公里左右

圖資與路徑

行整合測試

臺北市自駕

：臺北市

北市於北士

，場內規劃

關業者申請

進行道路情

自駕車於實

推動及試辦

於 106 年

車實驗計畫

封閉區域進

右時速進行

徑規劃，針

試，後 2 天

駕小巴實驗

市政府 

士科規劃

劃道路標線

請測試，對

情境模擬

實際道路運

辦狀況：

8 月 1 日

畫皆於信

進行測試，

行測試，其

針對公車專

天社會接

驗專案  

5公頃空地

線、交通號

對外開放

、自駕車與

運行狀況

至 5 日進

信義路公車

，時間為凌

其中前 3 天

專用道配

接受度測試

 
  圖 3

地作為自

號誌及路

放時間至 10

與號誌間通

況，作為自

進行為期 5

車專用道內

凌晨 1 時至

天建置自動

配置及系統

試，蒐集使

3.8、信義

自駕車及相

路燈等各項

07 年 6 月

通訊測試

自駕車未來

天的自駕

內(敦化南路

至 4 時，自

動駕駛導

統契合度等

使用者經驗

義路公車專

相關應用設

項設施，並

月為止，經

試(V2I)等項

來上路參考
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駕小巴

路口

自駕

導引所

等相關

驗。 

 
專用道 

設備測

並開放

經由測

項目，

考。 



 

  資資料來源

（二） 

  桃園

用技術實

試場域

圖 3.

圖 3.10

：臺北市

桃園市 

園市政府以

實證場域

，供國內相

.9、北士科

0、北士科

市政府 

以「虎頭山

，建置智慧

相關廠商測

科自駕車實

科自駕車實

山物聯網

慧車輛實

測試，以

實證場域

實證場域測

網創新基地

實證平台，

以帶動相關

域示意圖 

測試項目 

地」為出發

包括 AI 運

關自駕車產

 

 

發，打造創

運算中心

產業發展。
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創新應

心及測

。 



 

資料

  桃園

技公司、

際科技公

其中有 7

的資通科

以行銷國

  另桃

化自駕車

本原理介

尺，並於

行為期 4

測試範圍

其中與行

作為自駕

料來源：桃

園市政府與

、全徽道安

公司及 NV

70%自駕車

科技及新創

國際。 

桃園市政府

車導入體驗

介紹及提供

於桃園農博

40 天的自

圍屬園區內

行人進行混

駕車未來上

圖 3.11

桃園市政

與中華智慧

安科技公司

VIDIA 等公

車零組件

創產業公司

府於 2018

驗示範區動

供民眾搭乘

博活動期間

自駕車測試

內封閉場域

混流，將可

上路前參考

1、桃園農

政府、本局

慧運輸協

司、臺大先

等公司，打造

件均來自國

司組成臺

8 桃園農業

動態展示

乘體驗，該

間上午 9

試及體驗

域，自駕

可測試自駕

考。 

農業博覽會

局整理及拍

協會（ITS

先進公共

造國人自製

國內廠商生

臺灣自駕車

業博覽會活

示，並展出

該自駕車

時至 12 時

，累計試乘

駕車沿規劃

駕車遇到

會園區自駕

拍攝 

協會）整

共運輸研究

製「自動駕

生產及製造

車團隊，未

活動期間

出自動駕駛

車路線往返

時及下午

乘人數達

劃設定之固

到行人干擾

駕車路線 

整合創意能

究中心、勤

駕駛電動車

造，並期望

未來還有機

，將前述

駛電動車運

返距離約 8

2 時至 5

4 千餘人

固定路線行

擾時的行車
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能源科

勤崴國

車」，

望臺灣

機會可

述國產

運作基

800 公

時進

人。該

行駛，

車反應，

 



圖

 

 圖 3

圖 3.14、國

3.12、桃園

（三） 

  臺

通訊大

運、鼎

責系統

營運管

世界花

年 7 月

用車」

能及台

用展出

國產自駕車

資料來

園國產化自

臺中市：

臺中市政府

大廠緯創

鼎漢工程顧

統整合、車

管理等工作

花卉博覽會

月 2 日發表

，該自駕

台灣大學等

出，並於花

車中巴(工研

來源：臺中

自駕車 

 

府結合矽谷

、新創公司

顧問及工研

車輛及控制

作，打造

會園區內試

表國內首部

駕中巴與國

等共同合作

花博園區內

研院研發

中市政府

  
  圖

谷的理立系

司 iAuto、

研院等國內

制系統開發

MIT 自駕

試運行及提

部「自動駕

國內車電廠

作，同樣於

內之封閉

 
發)  圖 3.1

、工研院

3.13、桃園

系統（Li

、臺中在地

內廠商組

發、場域

駕車為目標

提供民眾

駕駛中型

廠車王電子

於 107 年

閉場域進行

15、花博自

園農博自

LEE Syste

地的車王電

組成自駕車

及 HD-M

標，並預計

眾體驗。另

型巴士」及

子、電動巴

年底配合臺

行測試及提

自駕車中巴

自駕車乘車

tems)、國

電子及豐榮

車團隊，分

Map 建置，

計於 2018

另工研院於

及「自動駕

巴士廠華德

臺中花博實

提供民眾試

巴(工研院
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車情形 

國內資

榮客

分別負

以及

臺中

於 107

駕駛商

德動

實際應

試乘。 

院研發) 



 

資料

（四） 

  科技

智慧綠能

路及設施

政府目前

試後，預

配合中央

料來源：沙

（五） 

  高

6 日至

臺南市：

技部於臺南

能行控中心

施之規劃

前現階段尚

預計規劃作

央政策推動

圖 3.1

沙崙智慧

高雄市：

高雄市政府

至 30 日止

 

南市推動沙

心，場區內

、測試場行

尚無推動自

作為校區接

動自駕車計

16、沙崙封

慧綠能科學

 

府與喜門史

，於高雄

沙崙綠能

內可進行

行控中心

自駕車計

接駁(成大

計畫。 

崙封閉式自

學城籌備辦

史塔雷克公

雄市亞洲新

能科學城，

行封閉型測

心建築物及

計畫，未來

大－交大台

自駕車場域

辦公室 

公司（7S

新灣區合作

規劃自駕

測試場規劃

及其他先期

來俟中央進

台南校區等

域規劃圖 

tarlake）自

作辦理為期

駕車測試場

劃，包含測

期建設。臺

進行開放道

等)，後續

自 106 年

期 25 天的
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場域及

測試道

臺南市

道路測

續將再

11 月

的自駕



 

車試乘

里，乘

自駕車

閉場域

  高

規劃構

共運輸

顧問公

乘體驗活動

乘車時間約

車試乘活動

域測試。 

高雄市政府

構想以自駕

輸服務範圍

公司進行高

圖 3

資料來源

動，並開放

約 15 分鐘

動範圍以交

府預計向交

駕車作為高

圍及提升捷

高雄市整體

.17、高雄

源：高雄市

放民眾事先

鐘，活動期

交通錐及管

交通部申請

高雄捷運與

捷運與輕軌

體自駕車發

雄亞洲新灣

市政府 

先預約搭

期間計有 2

管理人員

請進行第

與輕軌間

軌之運量

發展評估

灣區自駕車

搭乘。路線

2,500 以上

員進行車輛

第二階段補

間之串連服

量，後續將

估。 

車路線 

線單趟約 1

上人數搭乘

輛管制，亦

補助計畫，

服務，以擴

將委由鼎漢
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1.1 公

乘，該

亦屬封

未來

擴大公

漢工程
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肆、 研究方法 

一、 文獻分析法：本案先行蒐集國內外自動駕駛車相關資訊，瞭解

國際間自駕車發展現況及國內各縣市自駕車試辦情形，已於前

段分別敘明。 

二、 自駕車資料蒐集與分析：蒐集自駕車發展技術及限制、上路法

規等資料並進行分析，作為本市發展自駕車參考。 

（一） 自動駕駛車等級： 

  交通部參考國際間 SAE 對於自駕車之定義，依車輛自動化之

程度分為 Level 0 至 5 級，其標準如表 4.1 如下： 

表 4.1、自動駕駛車輛等級說明 

等級 說明 

Level 0 

無自動化系統 

駕駛員完成所有駕駛操作，系統僅警告與

輔助。 

Level 1 

駕駛人輔助系統 

具備一項或多項輔助系統可輔助駕駛人員

操控車輛。 

Level 2 

部分自動化駕駛系統 

具備多項輔助自動化駕駛系統並可負擔部

分駕駛操控行為，車輛之控制仍由駕駛人

員進行操作。 

Level 3 

有條件自動化系統 

在特定條件下，駕駛人員得暫時免於操作

車輛，但系統偵測需駕駛人員操作時，駕

駛人員應立即接管。 

Level 4 

高度自動化駕駛系統 

在特定駕駛環境下，允許高度自動化駕駛

系統完全操控駕駛行為，但駕駛人員得隨

時接管。 
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Level 5 

全自動化駕駛系統 

在任何駕駛環境下，系統可執行所有操控

駕駛行為，但駕駛人員得隨時接管。 

  目前市售新型車輛部分搭載一項或多項智慧型輔助系統，自

動化程度介於 Level 1 與 Level 2，其自動駕駛屬輔助系統功能，

車輛控制主要還是經由駕駛人員操作，而國際間已有廠商開發第

Level 3 至 Level 4 之自動駕駛車，如 Easymile 的 EZ10、Navya

的 ARMA 等，皆在世界各地進行封閉場域、園區及特定條件下

開放道路進行自駕車測試，而目前各國考量安全因素仍規定車上

需有隨車人員管控，以因應突發狀況產生時能隨時接管車輛控制，

未來在自駕車技術不斷發展及穩定成熟後，將真正走向 Level 5

無人駕駛自動化車輛的目標。 

  另除了車商打造全新的車型及系統作為自動駕駛車外，國內

外亦有開發商或研究單位(如工研院)將現行車輛包含小客車、小

型巴士及中型巴士等，依據自駕車所需設備及系統，藉由車輛改

裝及搭載相關套件後，使車輛具有自動化駕駛之條件，但目前自

動化發展約為 Leve1 1 至 Level 3 等級。 

（二） 自動駕駛車輛主要元素： 

  車輛感測器為自動駕駛技術最重要的元素，主要功能為資訊

蒐集及回傳單元，而一輛自駕車需安裝多個感測器，透過這些先

進的感測器與機器學習軟體演算法的處理，可以讓車輛電控單元

完整模擬甚至超越人類在駕駛車輛所使用的各種感官能力，實現

同步即時的全方位環境周邊感測能力，並針對感測結果進行控制

決策及判斷，因此感測器的穩定性研究成為目前自動駕駛技術的

關鍵之一，而在抗環境干擾能力及辨識精準度上為目前發展的兩

個重要指標。 
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的測量物體方位、角度、距離等，亦為建置超精

細地圖(HD-Map)之主要設備。 

Radar(雷達) 

主動式電磁波感測器，透過電磁波撞擊待測點後

反射回感測器之時間，可計算獲得與待測點之方

位、距離和速度，主要係防撞偵測功能。 

Camera 

被動式光源感測器，主要原理構造與人眼非常相

似，負責電腦視覺處理，辨識行人、交通標線及

號誌、物體距離等功能，優點在於具有高解析度，

缺點則是容易受光影和環境之影響。 

Ultrasound 

主動式聲波感測器，透過聲波撞擊待測點後反射

回感測器之時間，可計算獲得與待測點之相對距

離，因聲波擴散導致解析度較低，常應用於停車

輔助系統之三角測量。 

資料來源：工研院、本局整理 

（三） 自動駕駛車限制： 

  自動駕駛車目前正處於迅速發展階段，但目前針對自駕車尚

有諸多限制，如下說明： 

1. 法規限制： 

  為確保自駕車於道路測試時之安全性，對於使用公共

道路進行測試者，因涉及道路交通安全，世界各國已提出

相關測試規範內容，其中包含一般規定、測試人員規定、

測試車輛規定及測試環境安全規定等項目進行嚴格把關，

並須向道路主管單位申請通過後始得上路進行測試。有關

我國自駕車道路測試規範，經濟部及交通部已針對無人載
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具及自動駕駛車研擬相關法規，以利後續相關業者或開發

商進行自駕車測試時能依循相關法規及測試規定提出申請，

並由主管機關進行審核。 

2. 環境限制： 

  受限於前述法規限制，目前自駕車僅能於封閉場域、

園區或特定申請開放路段進行測試，如臺北市於信義路公

車專用道、桃園市於農博展區園區內，臺中市預計於花博

展區內進行測試，高雄市則是於特定路段經由交通錐及工

作人員管制後進行自駕車試乘活動。 

  另自駕車目前仍需於道路環境相對單純之路段進行測

試，使測試範圍受到限縮，而國內與國外道路環境亦有不

少差異，如號誌形式、標誌、標線、左右駕、路寬、汽機

車數量等，尤其我國機車數量相當龐大，對於自駕車運行

之干擾將是一大挑戰，爰後續仍必須針對我國道路環境相

關條件及限制後，開發合適的自駕車設備套件及演算技術

等，以符合自駕車上路各項安全條件。 

3. 號誌路口限制： 

  目前自駕車對於交通號誌偵測多透過影像辨識技術處

理，惟影像辨識容易受環境外在因素干擾，如雨天、濃霧、

逆光、其他建築物招牌或燈號所影響，所以為了自駕車通

過號誌化路口之安全性，世界上目前以低延遲專用短距通

訊(Dedicated Short Range Communication, DSRC)作為自駕

車之車載設備(On Board Unit, OBU)與路側設備(Road Side 

Unit, RSU)間主要的無線通訊方式，意即將路側設備或交通

號誌訊號傳送至自駕車，經由車載設備接收資訊及分析後，

增加自駕車對於號誌燈號的掌握度，以更安全的方式通過
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號誌路口。目前 DSRC 技術以歐美發展較為成熟，但仍屬

研發與先期示範階段，而交通部為參考美國 DSRC 訊號標

準，於基隆地區與中興新村進行實驗計畫，科技部未來亦

將 DSRC 訊號標準應用於臺南沙崙自駕車實驗場域。 

  目前通訊技術發展快速，未來行動數據通訊 5G 世代將

納入車聯網通訊應用規範，交通部後續將持續關注國際主

流車聯網技術發展，以建立符合我國未來自動駕駛環境下

的交通號誌訊號標準，惟目前仍暫時以美國 DSRC 訊號標

準為主。 

資料來源：交通部、本局整理 

（四） 我國自動駕駛車相關法規： 

1. 無人載具科技創新實驗條例草案 

  經濟部為推動我國跟進世界無人載具發展，援引金融

科技之監理沙盒精神，賦予業者進行無人載具創新實驗，

且於特定範圍及期間內所從事活動，以法律排除適用相關

管理規範，提供各項無人載具在真實環境進行實驗、模擬、

運行所需之個別監管規範基礎，以兼具陸、海、空域無人

載具的整體共通性及個別特性，達到鼓勵我國無人載具科

技發展及應用水準，爰擬具「無人載具科技創新實驗條例」

草案，其中條例內容、特色及產業效益等相關資訊概述如

圖 4.2 及圖 4.3 所示。 

  經濟部推動無人載具科技創新實驗條例案，行政院已

於 107年 5月 17日院會通過「無人載具科技創新實驗條例」

草案，立法院並於 107 年 11 月 30 日三讀通過，賦予各界於

實際場域進行無人載具科技、服務及營運模式的創新實驗，
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2. 道路交通安全規則第二十條及附件二十一修正草案 

  交通部鑑於國際間自動駕駛車輛相關技術之蓬勃發展，

部分車輛製造商及車輛研究機構等陸續投入自動駕駛車輛

技術研發，經蒐集國際間自動駕駛車輛發展歷程及參考美

國內華達州、加州及日本、新加坡等國家有關自動駕駛車

輛道路試辦運行牌照規定及公路監理試車牌照之管理目的，

爰修正對於依法領有公司、商業或工廠登記證明文件之合

法業者或汽車研究機構，因研究、測試業務而有試行自動

駕駛車輛之需求，得依相關規定程序申領試車牌照行駛，

且行駛時應有適當之管制措施且遵守相關道路交通安全之

規定。 

    另為利申請者依相關規定申領試車牌照行駛道路，針

對其申領試車牌照之適用範圍、申請及審查程序、申請者

承諾、檢附相關文件、核准期限，及測試車輛規定、駕駛

操控人員、測試環境安全、道路使用注意事項等，新增附

件二十一相關規定以利依循，內容詳附錄。 

  有關道路交通安全規則第二十條及附件二十一修正草

案，交通部已於 107 年 9 月 11 日召開法規委員會審查，初

審修正通過，目前進行後續行政程序中，另經公告後實施。 

三、 實地勘查法：透過資料蒐集與分析瞭解自駕車運行各項環境限

制，經由實地現場勘查道路現況，並評估及規劃合適的自駕車

試運行地點及路線。 

（一） 淡水區 

  本市淡海輕軌(綠山線)預計於 107 年底通車，期望藉由導入
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  經會勘路線 1、2 評估後，淡水市政中心周邊路段已有

密集公車班次及路線，另路段車流量較大及汽機車混流的

情形皆不利於現階段自駕車試行環境及條件，爰本次會勘

路線 3 選擇正在開發中的淡海新市鎮周邊道路進行評估，

經現場勘查義山路 2 段、新市六路 2 段、新市五路 3 段及

沙崙路 2 段，各路段為雙向各 2 車道以上且路段周邊車流

量及大眾運輸極少，較符合現階段自駕車運行環境，未來

周邊商場及大型社區陸續發展及住戶進駐後，將能發揮接

駁轉乘之效益，惟本次會勘路線仍需考慮自駕車通過號誌

化路口之安全性，並考量在現行法規還未允許自駕車上路

測試前，需暫時封閉部分道路或部分車道以實體阻隔方式

轉為封閉道路後，始得進行自駕車試運行。 

4. 淡水區會勘評估結果： 

  淡水區 3 條自駕車會勘路線主要以結合淡海輕軌站為

構想，並規劃行經公共區域及人潮聚集等處，以發揮短乘

接駁效益，提升大眾運輸使用率，惟目前交通部道路交通

安全規則相關自駕車法規尚於修訂中，仍需以封閉道路為

主，加上我國機車數量龐大及號誌化路口眾多，導致道路

交通環境較為複雜，故在自駕車路線選擇上仍需考量上述

諸多限制後妥善評估及規劃，另依現況評估淡水區 3 條會

勘路線後，結果以會勘路線 3：淡海新市鎮之可行性較高。 

（二） 林口區 

  經濟部中小企業處委託工研院辦理林口新創園智慧交通國

際徵案，徵求林口新創園(林口社會住宅)至機場捷運林口站(A9)

間自駕車接駁服務之規劃構想及計畫，中小企業處已於 107 年 6
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疑，因此建議配合法規通過自駕車開放道路測試後，研議於公園

路開放道路上進行試運行，避免規劃專用道而影響社區出入口及

取消汽機車停車格所造成之民怨及阻力，惟後續仍需瞭解公園路

沿線社區及民眾意願後，妥善規劃自駕車行駛於公園路的相關配

套措施(停靠站、速限等)，以作為未來林口區自駕車試運行路線，

提供民眾接駁轉乘之運輸服務。 

  經濟部中小企業處預計於 108 年辦理本計畫第 2 階段智慧交

通新創先期實驗(RFP)評選，計畫內容將於 108 年至 109 年間分階

段進行自駕車試運行測試，並作為未來林口新創園(林口社會住宅)

至機場捷運林口站(A9)間實際營運之準備，本局將持續配合經濟

部中小企業處辦理林口自駕車規劃進度，並適時提供意見及參與

本計畫執行，逐步完成林口區自駕車試營運之目標。 

伍、 結論與建議 

  為因應未來自動化及智慧化的運輸發展趨勢，本研究案透過

蒐集國內外自動駕駛車推動現況、瞭解自駕車發展技術、會勘淡

水區及林口區路線及分析自駕車應用於本市之可行性，提出下列

結論與建議，作為本市未來推動自駕車業務之參考。 

一、 試運行地點及路線可行路線 

  未來本市自駕車定位於民眾接駁及轉乘大眾運輸之第一及

最後一哩路功能，故初步選擇於本市淡水區及林口區等正在開

發之區域（淡海新市鎮及林口新創園），評估合適地點及路線進

行實地勘查，勘查結論及建議如下： 

（一） 淡水區 
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  淡水區自駕車路線主要以結合淡海輕軌站為構想，並

規劃行經公共區域及人潮聚集等處，經評估自駕車現況發

展技術與限制後，建議以淡海新市鎮周邊道路進行路線規

劃，並串聯淡海輕軌站，如會勘路線 3：淡海輕軌 G08 站

－新市六路 2 段－義山路 2 段－新市五路 3 段－沙崙路 2

段－G08 站，未來實施可行性較高。 

（二） 林口區 

  林口區自駕車路線主要係經濟部中小企業處為提供林

口新創園(林口社會住宅)至捷運林口站(A9)間接駁服務，並

已辦理國際徵案徵求計畫構想，經評估及現場勘查各廠商

所提路線後，建議主要以公園路進行自駕車路線規劃，如

林口新創園－公園路－八德路－捷運林口站，未來實施可

行性較高。 

二、 自動駕駛車封閉/開放道路測試 

  經濟部無人載具科技創新實驗條例已三讀通過，後續各界

將可於實際場域進行無人載具科技、服務及營運模式的創新實

驗，另後續俟交通部道路交通安全規則第二十條修訂及新增自

駕車道路試驗申請規定後，自駕車業者將可向主管機關申請開

放道路測試，此時將有進一步自駕車行駛於開放道路之資訊內

容可供參考，以作為評估自駕車路線選擇重要參考依據，而在

上述自駕車法規尚未通過前，仍以封閉道路或道路管制後測試

為宜。  

三、 中央統籌自動駕駛車計畫 

  經蒐集國內目前已推動的自駕車試運行或民眾體驗搭乘等
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活動內容及資訊，主要係由各縣市各自向中央申請補助計畫案

後辦理，結果顯示目前各縣市申請計畫之關聯性較低，且目的

性較為發散，無法整合資訊後得出一具體的推動方向，故未來

建議中央統籌各縣市辦理自駕車內容及方向，並制訂共同推動

目標，藉由各縣市政府分工及分階段執行之策略，使各縣市執

行後的成果可以整合，進一步提升推動自駕車的速度，以儘早

將成果應用於本市。 

四、 積極參與及參訪國內外自動駕駛車相關會議及測試計畫 

  自駕車技術持續不斷突破及發展當中，未來建議積極參與

國內外自駕車相關研討會或實際參訪國內外目前已測試路線及

試營運計畫，將有助於提升同仁吸收自駕車技術相關資訊，也

能瞭解應用於本市後續發展自駕車系統時，有哪些限制及困難

點必須克服。 

陸、 參考文獻 

一、 財團法人車輛安全審驗中心(2018)，「智慧車輛法規技術諮詢與

管理計畫(1/4)」。 

二、 工研院資通所(2017)，無人駕駛車/自駕車技術探索。 

三、 臺北市政府、桃園市政府、臺中市政府、臺南市政府及高雄市

政府官方網站公開資訊。 

四、 經濟部中小企業處，107 年度國際創業聚落示範計畫－智慧交

通國際徵案(RFI 及 RFP)提案須知。 

五、 經濟部，無人載具科技創新實驗條例 

六、 交通部，道路交通安全規則第二十條及附件二十一修正(草案) 
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柒、 附錄 

道路交通安全規則、附件二十一 自動駕駛車輛申請道路測試作業規定 

一、 適用範圍應依下列規定： 

具備有條件自動化、高度自動化及完全自動化自動駕駛功能之測試車輛

(以下簡稱「測試車輛」)申請道路測試，應依本規定辦理。本規定適用於特

定時間及條件下，開啟自動駕駛系統功能取代人為操控之測試車輛。 

二、 測試申請及審查應依下列規定： 

(一) 申請者應檢附「自動駕駛車輛道路測試申請書」(以下簡稱「申請書」) 

(格式如附表一)及下列相關申請文件，向測試區域所在地之公路主管

機關(以下簡稱「受理機關」)提出測試申請。 

1. 申請者承諾書(應包含第五點規定各事項之聲明與簽署)。 

2. 自動駕駛車輛道路測試計畫書(以下簡稱「測試計畫書」，其應至

少包含附表三所載明之文件)。 

3. 公司(商業)登記立案證明文件，如為財團(社團)法人、大專院校、

學術研究機構或團體者，應附登記證書。 

4. 保險證明文件；每一核准進行測試之測試車輛應於測試期間應投保

責任保險。 

5. 測試車輛所有權或使用權證明文件。 

6. 第九點第二款所規定之駕駛操控人員證明文件。 

(二) 受理機關應就各項申請文件進行初步審查，審查內容應涵蓋下列要

項： 

1. 確認申請者所提出之文件及其簽署內容是否完整。 

2. 評估測試車輛之數量、種類及其測試方法是否適合該測試範圍內之

路線與環境。 

3. 確認申請者所提出之國內外測試報告，其測試路線與環境、車輛條

件以及行駛狀況與國內申請測試之內容具有相當程度之一致性與

關聯性。 

4. 評估申請者所提出之道路交通環境衝擊分析，並檢視申請者對其所
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提出之衝擊部分，是否已採取足夠之風險控管措施。 

5. 檢視申請者所提出之保險證明文件，並評估其保險種類(應至少含

公共意外責任保險、駕駛人傷害險及第三責任險(含財損及體損))

及額度是否能補足風險缺口。 

(三) 受理機關應於申請案經初步審查核可後，即將申請文件及審查報告函

送交通部進行審查；初步審查結果若未通過，受理機關應通知申請

者。 

(四) 交通部於接獲受理機關所提文件後，若因審查作業需求，得以書面要

求受理機關或申請者於指定日期內補正資料。審查內容應涵蓋下列要

項： 

1. 評估測試車輛之技術能力及其測試方法是否適合該測試範圍內之

路線與環境。 

2. 評估測試車輛之各項功能與設備(含駕駛模式切換及相關警示訊號、

資訊紀錄器內容及車輛外觀標示等)。 

3. 確認駕駛操控人員條件是否符合規定。 

4. 評估申請者所提出之相關緊急應變措施是否完善。 

5. 針對測試車輛及其測試環境，得要求申請者進行實地會勘與評估。 

(五) 審查單位應於收到申請者或受理機關提報案件後六十日內作成決

議。 

(六) 審查結果，交通部應以書面通知受理機關及申請者核准或駁回測試之

申請。審查通過後，應核發測試許可並轉請公路監理機關逐車核發試

車牌照。 

三、 核准期限應依下列規定： 

測試車輛申請道路測試，自核准之日起有效期限最長一年。 

四、 申請費用應依下列規定： 

(一) 審查費用：申請者應向受理機關繳交審查費用，每案新臺幣五萬元。 

(二) 試車牌照規費：申請者請領試車牌照時應向公路監理機關繳交試車牌

照相關規費。 

五、 申請者應於申請測試時，向受理機關提出申請者承諾書(格式如附表二)
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並承諾遵守以下事項： 

(一) 申請者應承諾為其所申請之道路測試的全權負責單位。 

(二) 申請者應承諾投入測試之測試車輛已完成國內外封閉場域或國外一

般道路測試。 

(三) 申請者應承諾遵守受理機關及交通部後續增加及改變之所有規定，包

括因規定改變或增補而隨時通知補正之文件或資料。 

(四) 測試申請經核准後，任何因與所申請測試相關事項所導致之責任與損

失，申請者應承諾自行負擔行政、民事及刑事所有責任，且不會要求

受理機關及交通部負責。 

(五) 申請者應承諾當有任何影響原申請測試時所提供資訊正確性之情況

改變或新的發展時，將立即向受理機關及交通部提出補正說明文件。 

六、 展延申請應依下列規定： 

(一) 核准測試期限屆滿前，申請者如有繼續測試之需要，應於一個月前以

書面檢具理由及自動駕駛道路測試申請書(格式如附表二)，向原受理

機關申請展延，展延以一次為限，最長不得逾一年。 

(二) 若測試目的、測試內容、測試範圍或測試車輛變更，應重新申請，不

得辦理展延申請。 

(三) 申請展延之測試車輛應遵守所有新增或改變之規定。 

(四) 受理機關核准申請者之展延申請後，應通知核發試車牌之公路監理機

關及交通部。 

七、 測試暫停與終止應依下列規定： 

(一) 若測試車輛發生事故，申請者應立即暫停測試進行調查，並立即通知

受理機關；事故發生後十日內應提出書面事故報告以及避免再發生之

改善措施，經受理機關確認後方可恢復測試；若申請者未於期限內提

出，受理機關得立即終止已核准之測試並副知相關主管機關。 

(二) 公路監理機關、公路主管機關或警察機關基於管理或安全考量，得以

書面或其他方式通知申請者暫停或終止測試並副知相關主管機關，並

立即生效。 

(三) 申請者應於測試期限屆滿之日起三日內將試車牌照繳還至原發照機
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關，三十日內提供測試報告予受理機關。測試報告至少應包含測試歷

程與結果、所蒐集及分析之資料、風險發生及事故通報紀錄、人為介

入測試車輛控制權次數及原因紀錄、所發生之技術問題等。 

八、 測試車輛應依下列規定： 

(一) 測試車輛操作模式 

1. 測試車輛應具備人工操作模式與自動駕駛模式切換功能，並可讓駕

駛操控人員於測試車輛上的監控位置即可容易的進行模式切換。 

2. 測試車輛應容許駕駛操控人員在緊急狀況下立即接管並進行必要

之操作。 

3. 測試車輛應於自動駕駛系統失效時，提供明確警示訊號予駕駛操控

人員。 

4. 自動駕駛模式開啟與結束時，應提醒駕駛操控人員；而駕駛操控人

員接管操作時，其自動駕駛系統亦應明確告知駕駛操控人員車輛控

制權限是否已完成移轉。 

(二) 資料紀錄器及資料提供 

1. 測試車輛應裝設資料紀錄器，並持續記錄及儲存以下測試資訊：日

期、時間、經緯度座標、車速、自動駕駛狀態(開啟或關閉)、轉向

控制、煞車、加速度、自動駕駛期間駕駛操控人員介入之資訊以及

測試車輛行進間內部(含駕駛操控人員及駕駛操作介面狀態)與外部

之影像。 

2. 事故及故障(以下簡稱事件)發生時，應保留事件發生前六分鐘之行

車影像以及前三十秒、後十秒之其他資訊，相關紀錄資訊應自事件

發生日起保留三年。 

3. 資料紀錄器應以唯讀格式擷取及儲存資料，並具備防止擅改之設

計。 

4. 相關主管機關得索取資料紀錄器之資料及其讀取程式，申請者應主

動無償提供。 

(三) 試車牌照及車身標示 

1. 經核准測試之測試車輛，申請者應依規定將試車牌照懸掛於測試車
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輛上。試車牌照之使用事宜應依相關規定辦理。 

2. 測試車輛除懸掛試車牌照外，應於車身明顯處有自動駕駛測試車之

標示，其車身標示資訊應符合下列需求： 

(1) 標示內容：應明確具備「自動駕駛測試車」等文字內容，每個

字體至少十六公分見方，且應以正楷字體標明。車身側應標示

測試申請者之緊急聯絡電話。 

(2) 標示位置：車身四周；必要時得另於車頂裝設相關標示。 

(3) 標示方式：標示內容得以平面漆繪或穩固黏貼方式張貼，並採

用與車身顏色明顯對比且合乎規定之反光識別材料。 

(四) 測試車輛安全維護 

申請者應在基於安全測試之原則下，於每日測試前對測試車輛及

其自動駕駛系統進行檢查，確認各系統功能正常，檢查紀錄應留存備

查。 

九、 駕駛操控人員應依下列規定： 

(一) 測試車輛於道路上測試時，每輛車內應至少配置一名於駕駛座上或可

直接操作測試車輛位置之駕駛操控人員，以進行監控及緊急應變措施；

另受理機關得依實際測試之複雜程度要求增加駕駛操控人員。 

(二) 前款所規定之駕駛操控人員應符合下列條件： 

1. 應為申請者或系統供應商授權符合資格之人員。 

2. 應持有測試車輛所對應之適當種類駕駛執照達至少三年，並不得有

酒駕、藥物濫用、藥物成癮以及重大交通事故(道路交通事故處理

規範第二點第六項)紀錄。 

3. 已完成申請者之自動駕駛訓練課程，充分瞭解所駕駛之測試車輛的

自動駕駛技術之限制、功能與特性，並具備在道路上測試時均可安

全操作測試車輛之能力。 

十、 測試環境安全應依下列規定： 

(一) 申請者應就其測試路線、時間、車速以及天氣限制條件提出說明，要

求如下： 

1. 應依照其測試車輛所設計能啟動自動駕駛模式之道路類型安排測
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試路線，並說明啟用自動駕駛模式測試行駛之路段。 

2. 應說明測試時間(如白天或夜晚)。 

3. 應說明測試時預計行駛之車速範圍。 

4. 應說明測試車輛(輔助)自動駕駛系統可執行測試之天氣條件。 

(二) 申請者在基於公眾安全為優先之前提下，應有以下安全措施： 

1. 應於測試場域周圍設立警示標語，說明該路段進行自動駕駛車輛測

試。 

2. 應透過報章雜誌或媒體，公布其所進行之測試路線及時間，讓其它

道路使用者清楚了解。 

十一、 乘客與隱私應依下列規定： 

(一) 乘客：申請者應於申請測試時說明測試車輛是否開放供一般民眾搭乘；

如開放一般民眾於測試期間搭乘，不得有營利行為。 

(二) 乘客隱私：當載運駕駛操控人員以外之乘客時，若有收集乘客相關個

人資訊，應遵守個人資料保護法相關規定。 

十二、 道路使用應依下列規定： 

(一) 未經公路主管機關同意前，申請者不得建置或改造測試區域內之任何

道路設施。如有建置或改造，測試終止後應依公路主管機關規定期限

內復原。 

(二) 測試車輛於測試時，應遵守道路交通管理處罰條例、道路交通安全規

則、道路交通標誌標線號誌設置規則以及道路交通事故處理辦法等相

關交通規定。 

(三) 申請者應依其申請之道路範圍執行自動駕駛系統測試，於申請範圍以

外之區域，應由其他車輛載運。 

十三、 資訊揭露應依下列規定： 

申請者應依受理機關所訂之期限內，定期透過書面報告或網路等方式

揭露其申請試驗成果及相關資訊(包含事故及故障等相關訊息)。 
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自動駕駛車輛道路測試申請書 

申請類型 

☐新申請 ☐展延 

 

申請者資料 

申請者名稱： 
申請者住址： 
聯絡人姓名： 職稱： 
聯絡人電話： 聯絡人傳真： 
聯絡人 E-mail： 統一編號： 

測試車輛資料 

車輛出廠年

份 
車輛製造國

家 
車輛廠牌 車輛型式 車身號碼 

     
     
     
     
     

申請者名稱(章)： 
 
 
 
 
 
負責人(章)： 
 
 
 
 
 
 
 
 

中華民國       年       月       日 

 

附表一 
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申請者承諾書 

申請者                                                           ，謹依「自動駕駛車輛申請道

路測試作業規定」向受理機關申請自動駕駛車輛道路測試，承諾遵守下

列事項： 

 

1. 為其所申請之道路測試的全權負責單位。 

2. 投入測試之測試車輛已完成國內外封閉場域或國外一般道路測試。

3. 遵守受理機關及交通部隨時增加之所有規定，包括因規定改變或增

補而隨時通知補正之文件或資料。 

4. 測試申請經核准後，任何因與所申請測試相關事項所導致之責任與

損失，應自行負擔行政、民事及刑事所有責任，且不會要求受理機

關及交通部負責。 

5. 當有任何影響原申請測試時所提供資訊正確性之情況改變或新的發

展時，將立即向受理機關及交通部提出補正說明文件。 

 

 

申請者名稱(章)： 

 

 

負責人(章)： 

 

 

 

中華民國            年            月            日 

附表二 
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自動駕駛車輛道路測試計畫書至少應檢附之文件 

項

目 
說明 

檢附狀態 
已檢

附 
未檢附

1 申請道路測試之目的 ☐ ☐ 

2 

道路測試內容(應至少包含測試車輛可執行測試

之天氣條件、測試之時間及預計行駛之車速等資

訊，若測試內容涉及改造測試區域內之道路設

施，應於測試前向道路主管機關提出改造需求申

請，並將許可證明檢附於計畫書內) 

☐ ☐ 

3 預計申請道路測試之路線/範圍說明 ☐ ☐ 

4 
已完成國內外封閉場域測試或國外一般道路測

試之報告或證明文件(若其測試報告或證明文件

為外文，應檢附中譯本，以利查驗) 
☐ ☐ 

5 
預計執行測試之路線及範圍對於道路交通環境

的衝擊分析 
☐ ☐ 

6 

參與道路測試之車輛資料： 
(1) 應列出參與道路測試之每輛測試車輛之相

關資料，至少包括：專屬車輛辨識碼、廠牌

及型號(若有時)、尺寸、座位容量(如一位駕

駛操控人員、四位乘客)、空車重量(kg)、最

大載重重量(kg)、動力來源(如汽油、柴油、

電動、混合動力等)、引擎排氣量(c.c.)/電動

馬力，以及車上所搭載之自動駕駛系統各項

設備功能與說明資料，並附上每輛測試車輛

之四視圖 
(2) 應說明測試車輛與駕駛操控人員間之人機

介面的安全設計，至少包括：駕駛操控人員

啟動及關閉自動駕駛功能之機構、自動駕駛

功能啟動與結束時之視覺或聽覺顯示、自動

駕駛系統故障時警示駕駛操控人員接管車

輛之機構、駕駛操控人員接管控制測試車輛

之操作程序 
(3) 資料紀錄器符合要求之說明 

☐ ☐ 

7 
參與測試之機構資料(應列出參與測試之每個機

構的名稱、負責人姓名及每個機構在測試中之分
☐ ☐ 

附表三 
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自動駕駛車輛道路測試計畫書至少應檢附之文件 

項

目 
說明 

檢附狀態 
已檢

附 
未檢附

工與職責) 

8 
駕駛操控人員資料(應至少列出參與測試之每位

人員姓名、職稱及在測試中之分工與職責) 
☐ ☐ 

9 

安全及緊急應變處理說明： 
(1) 測試車輛的安全維護計畫(測試前檢查項目

及定期保養計畫) 
(2) 測試車輛緊急事故處理說明 
(3) 若系統要求駕駛操控人員接管車輛而未獲

回應時，系統將如何運作以確保安全 

☐ ☐ 

10 
測試車輛資訊安全防護說明： 
(1) 測試期間確保其系統網路安全之機制 
(2) 系統軟體更新時之驗證及防護機制 

☐ ☐ 

 


