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[57]申請專利範圍
1.　一種虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置，係設於一汽車內，該汽車內設有一用以控制方向盤
之輔助轉向構件，而該輔助駕駛裝置包括：一處理器；一影像擷取模組，係設於汽車上

以擷取車輛前方影像，並送予前述處理器分析汽車是否行駛偏離車道；一輔助控制模

組，係連接前述處理器與該輔助轉向構件，當處理器檢知汽車行駛偏離車道時，即驅動

所述輔助控制模組操作輔助轉向構件以令汽車行駛回車道內；又該輔助控制模組係包括

一馬達、一減速齒輪、一離合器與一扭力感測器，其中該馬達係連接處理器和輔助轉向

構件，由處理器驅動馬達帶動輔助轉向構件轉動方向盤，而該減速齒輪係與處理器和該

馬達連接，由處理器控制驅動減速齒輪調整馬達轉速，以控制馬達帶動輔助轉向構件轉

動方向盤之轉角大小；該離合器係設於輔助轉向構件與馬達之間，由處理器控制所述離

合器改變該輔助轉向構件與馬達之連接狀態；該扭力感測器係設於前述輔助轉向構件上

以檢知轉動方向盤之扭力大小，並將檢知結果送至前述處理器，又該處理器進一步可取

得方向燈信號，當處理器判斷方向燈被啟動或轉動方向盤之扭力大於一界限值時，即控

制該離合器切斷輔助轉向構件與馬達之連接。

2.　如申請專利範圍第 1項所述虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置，該處理器進一步可取得車速
信號，且內建一輔 助駕駛模式，其包括下列步驟：取得影像，係當該扭力感測器偵測到
有扭力輸入時，即判斷駕駛人係手握方向盤，由處理器自影像擷取模組取得汽車前方之

影像資料；取得目前行車速度，係處理器取得車速信號得知目前行車速度；分析汽車行

徑路線，係處理器依據汽車前方之影像資料、方向盤之轉角大小以及車速信號計算預測

汽車之未來行徑路線；判斷汽車是否即將偏離車道中央，係處理器依據前述汽車之未來

行徑路線判斷汽車是否即將行駛偏離車道中央；若判斷汽車不致偏離車道中央，則結束

流程；若判斷汽車將偏離車道中央，則推算轉正汽車所需方向盤轉角，係處理器根據方

向盤之轉角大小、車速信號以及汽車之未來行徑路線推算出欲轉正汽車回到車道中央所

需之一修正轉動角度；驅動方向盤轉向，係處理器驅動馬達帶動轉向機柱轉動方向盤，

並配合減速齒輪改變馬達轉速以調整方向盤按照該修正轉動角度轉動；判斷方向盤是否

已轉動達修正轉動角度，係處理器檢知方向盤是否已按照該修正轉動角度轉動，若是則

結束，若否則繼續推算轉正汽車所需之方向盤轉角步驟。
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3.　如申請專利範圍第 1項所述虛擬道路邊界之輔助 駕駛裝置，該處理器進一步可取得車速
信號，且內建有一自動修正模式，該自動修正模式係包括下列步驟：取得影像，係當該

扭力感測器並未偵測到有扭力輸入時，即判斷駕駛人此時並未手握於方向盤，由處理器

自影像擷取模組取得汽車前方之影像資料；分析汽車是否已行駛到車道邊緣，係處理器

解析前述影像資料，了解目前汽車是否已行駛到車道邊緣；若汽車並未行駛到車道邊

緣，則繼續該取得影像之步驟；若汽車已行駛到車道邊緣，則取得目前行車速度，並推

算轉正汽車所需方向盤轉角，係處理器取得車速信號後，配合影像資料推算出欲轉正汽

車回到車道中央所需之轉動角度；驅動方向盤轉向，係處理器驅動馬達帶動輔助轉向構

件轉動車輪，並配合減速齒輪改變馬達轉速以調整車輪轉動；持續取得影像，於驅動方

向盤轉向步驟後持續取得汽車前方的影像資料；分析汽車是否已回到車道中央，係處理

器根據影像資料分析目前汽車是否已回到車道中央；若汽車已回到車道中央，則結束流

程；若汽車尚未回到車道中央，則回到該推算轉正汽車所需方向盤轉角之步驟。

4.　如申請專利範圍第 3項所述虛擬道路邊界之輔助 駕駛裝置，於該推算轉正汽車所需方向
盤轉角步驟中，係推算出一變向轉動角度、一回正轉動角度以及一微調轉動角度以漸進

地修正汽車轉向，其中該變向轉動角度係用以將汽車轉朝回到車道中央的方向，該回正

轉動角度係用以進一步令汽車轉正駛回車道中央，而該微調轉動角度則是用作最後的調

整，令汽車行駛於車道中央。

5.　如申請專利範圍第 2項所述虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置，該處理器進一步內建有一自
動修正模式，該自動修正模式係包括下列步驟：取得影像，係當該扭力感測器並未偵測

到有扭力輸入時，即判斷駕駛人此時並未手握於方向盤，由處理器自影像擷取模組取得

汽車前方之影像資料；分析汽車是否已行駛到車道邊緣，係處理器解析前述影像資料，

了解目前汽車是否已行駛到車道邊緣；若汽車並未行駛到車道邊緣，則繼續該取得影像

之步驟；若汽車已行駛到車道邊緣，則取得目前行車速度，並推算轉正汽車所需方向盤

轉角，係處理器取得車速信號後，配合影像資料推算出欲轉正汽車回到車道中央所需之

轉動角度；驅動方向盤轉向，係處理器驅動馬達帶動輔助轉向構件轉動車輪，並配合減

速齒輪改變馬達轉速以調整車輪轉動；持續取得影像，於驅動方向盤轉向步驟後持續取

得汽 車前方的影像資料；分析汽車是否已回到車道中央，係處理器根據影像資料分析目
前汽車是否已回到車道中央；若汽車已回到車道中央，則結束流程；若汽車尚未回到車

道中央，則回到該推算轉正汽車所需方向盤轉角之步驟。

6.　如申請專利範圍第 5項所述虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置，於該推算轉正汽車所需方向
盤轉角步驟中，係推算出一變向轉動角度、一回正轉動角度以及一微調轉動角度以漸進

地修正汽車轉向，其中該變向轉動角度係用以將汽車轉朝回到車道中央的方向，該回正

轉動角度係用以進一步令汽車轉正駛回車道中央，而該微調轉動角度則是用作最後的調

整，令汽車行駛於車道中央。

7.　如申請專利範圍第 1至 6項中任一項所述虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置，該輔助轉向構
件至少包括一連接方向盤與車輪軸之轉向機柱，該轉向機柱係與該馬達和方向盤連接。

8.　如申請專利範圍第 1至 6項中任一項所述虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置，該輔助轉向構
件至少包括一車輪軸，該車輪軸係與該馬達連接。

9.　如申請專利範圍第 1至 6項中任一項所述虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置，該輔助轉向構
件至少包括一轉向齒輪，該轉向齒輪係與該馬達連接。

10.   如申請專利範圍第 1至 6項中任一項所述虛擬 道路邊界之輔助駕駛裝置，該處理器進一
步可取得煞車信號，當煞車被啟動時，處理器將控制該離合器切斷輔助轉向構件與馬達

之連接。

(2)
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11.   如申請專利範圍第 7項所述虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置，該處理器進一步可取得煞車
信號，當煞車被啟動時，處理器將控制該離合器切斷輔助轉向構件與馬達之連接。

12.   如申請專利範圍第 8項所述虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置，該處理器進一步可取得煞車
信號，當煞車被啟動時，處理器將控制該離合器切斷輔助轉向構件與馬達之連接。

13.   如申請專利範圍第 9項所述虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置，該處理器進一步可取得煞車
信號，當煞車被啟動時，處理器將控制該離合器切斷輔助轉向構件與馬達之連接。

14.   如申請專利範圍第 1至 6項中任一項所述虛擬道路邊界之輔助駕駛裝置，該影像擷取模
組係包括一影像處理器以及一攝影單元，該影像處理器係連接前述處理器，而該攝影單

元則連接該影像處理器，由該影像處理器將攝影單元所擷取到的影像資料處理後送予處

理器。

圖式簡單說明

第一圖：係本發明一較佳實施例安裝於一汽車上之示意圖。

第二圖：係本發明一較佳實施例之功能方塊圖。

第三圖：係本發明之自動修正模式的流程圖。

第四圖：係本發明之自動修正模式修正汽車行駛回車道之示意圖。

第五圖：係本發明之輔助修正模式的流程圖。

第六圖：係本發明之輔助修正模式令汽車有如行駛於一向車道中央下凹之凹狀路面示意

圖。

第七圖：係本發明之暫時除能機制的流程圖。
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