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摘要：本專題是利用放置在車後方的 camera 紀錄行車影像，當車子在路邊停車或倒車入庫時，若

有障礙物出現在停車路徑中，導致車身在不預期的狀況下發生碰撞，此系統透過倒車攝影機拍攝之

畫面，將移動障礙物經過辨識後利用文字、影像輸出方式警示駕駛人，進而減少行車意外發生機會。 

關鍵字：車輛障礙物偵測系統、霍夫轉換、邊緣綠波器  

一、前言  

近年來，國內外各大車廠，皆積極加強車輛安全

性的操控，希望藉由電子化技術，減少交通事

故，分析國內交通事故肇事原因，百分之九十七

以上皆為駕駛者注意力不集中或分心導致事故

的發生。若能利用車後即時影像，得知障礙物位

置，將是最直觀的方式，車後即時影像不僅可以

讓駕駛者判斷障礙物方位，且可偵測範圍將更廣

且更遠。 

二、系統架構與流程圖  

 

本系統硬體架構如圖所示，擷取後方車道影像為

其車內攝影機，並藉由此攝影機擷取到後方之路

況影像，將影像傳送到裝設在車內之TI-DM6437

數位訊號處理器進行影像處理。 

 

三、實驗步驟 

對輸入的每張影像，透過邊緣偵測處理及動態閥

值設定，並對多餘的雜訊進行孤立點濾除及雜訊

清除，排除如停車格線等非車輛邊緣；接著，將

影像輸出的邊緣點，透過霍夫轉換，計算出對應

的車輛邊緣，在依邊緣的幾何性質計算出車後方

到障礙物的實際距離，最後，經由DSP開發板將

穩定的連續影像輸出在LCD螢幕上，產生車輛倒

車障礙物偵測結果。 

四、實驗結果  

 
圖為執行車輛倒車障礙物偵測後，並將障礙物實

際距離值來判斷是否會碰撞。 

五、結論  

隨著時代的變遷，科技不斷的進步，面對激烈的

全球性競爭和產業升級發展等的需求，車子都必

要智慧型補助系統，持續地的嘗試與模擬，在此

實驗中，我們運用Matlab中Simulink的技術實現

車輛倒車障礙物偵測的功能，並利用邊緣偵測及

動態閥值設定增加準確度，應用在日常生活。 
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