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作品名稱：利用 Arduino 感應器解決內輪差及視線死角問題 

摘要 

    近年來，大型車事故頻傳，分析車禍原因，許多與跟大型車的「內輪差」及

「視線死角」有關，「內輪差」與前後輪的轉彎半徑差有關，「視線死角」與車

體結構有關，研究團隊在準備科展題目時，提出利用光控及聲控方式提出警告，

在準備獨立研究題目時，針對視線死角及內輪差提出更有效的解決方案，就是

在車身加上 Arduino 紅外線距離感應器，當行人或車輛進入轉彎的危險區域，

感應器發出警示，提醒駕駛注意，減速或停止前進，減少事故及意外發生的機

率，避免人員傷亡，試驗結果顯示，Arduino 紅外線距離感應器，可以提醒駕駛

有人車進入危險區域及提醒用路人已進入危險區域，實驗結果顯示，Arduino 感

應器可以提供有效的解決方案，提醒駕駛及用路人，遠離危險區域，減少發生

事故的機率，保障人身安全。 

壹、研究動機及目的： 

一、研究動機： 

    大車轉彎時會出現「內輪差」，內輪差的形成原因是大客車及大卡車轉彎

時，因為車輛轉彎時內前輪的轉彎半徑與內後輪的轉彎半徑不同，這兩者的距

離叫做內輪差。所以內前輪走得正常，但內後輪會向內側偏移，駛出路面的邊

線，甚至會碰上機車或行人。 

    內輪差的成因是前輪是由人駕駛，後輪跟著轉動，這兩者反應時間的差距

產生內輪差，一般來說，車身越長，內輪差就會越大。內輪差大概是軸距（前
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輪至後輪的距離）的三分之一，視線死角則是與車體結構有關，例如車身長度

及 A 柱，都會造成視線死角，在科展研究時，提出利用光控及聲控裝置提醒駕

駛，有人進入危險區域，接下來研究團隊嘗試利用 Arduino 紅外線感應器，同

時對駕駛及用路人提出警示，並在車身的前、中、後不同的位置安裝感應器，

根據不同的危險區域範圍，設定感應器的感應距離，並進行測試，測試成功後，

再根據機車、汽車及行人分別進行測試，測試結果發現可以對小型車、機車及

行人提出警示，利用 Arduino 感應器可以提供更有效的解決方案。 

二、研究目的： 

   1. 組裝 mBot 機械人，並加裝車身，以符合大型車的比例。 

   2.計算大車轉彎時前後輪的轉彎半徑，並計算內輪差危險區域。 

   3.測試 Arduino 紅外線感應器，按照危險區域比例設定感應器，並進行距離

及感應測試。 

   4.製作小型車、機車及行人模型，進行大型車轉彎測試，測試感應器是否可

以在人車進入危險區域時提出警示。 

貳、文獻探討： 

     

    【內輪差原因討論】內輪差又稱為「轉彎半徑」，大約是軸距（前

輪至後輪）的三分之一，會隨軸距的長度及轉向角度的改變而不

同，軸距越長（即車身越長）、轉向角度越大，其內輪差也隨之變

大，危險程度也隨之增高。當打右邊方向燈準備要進行右轉時，
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大型車車頭必須先偏左爭取足夠的轉彎角度後再右轉，其後輪的

軌跡會比前輪內移很多，內輪差會更嚴重，如果再加上駕駛者視

覺上的死角，其危險程度自然也隨之增高。如果行人或是汽、機

車駕駛人忽略了「內輪差」問題而過於靠近大型車旁，就會誤闖

大型車前後輪輪差區域而發生事故。其次，大型車駕駛透過車內

後視鏡及車窗外左右兩邊後視鏡往後看，還會有「視野死角」所

造成的視覺盲點，而視覺盲點通常又和內輪差重疊。因此，當大

型車輛切換車道或轉彎，側後方的內輪差範圍內剛好又有行人、

機車或其他車輛時，發生交通事故的機會就會大幅增加。所謂視

野死角，就駕駛人而言，眼睛本身機能上所看不到的範圍，以及

因為車輛構造上或其他道路上的障礙物擋住駕駛人視線的範圍，

就稱為「視野死角」；另外，在後視鏡的輔助下，仍然看不到的範

圍也是屬於「視野死角」。人類的身體與頭部在靜止的狀態下，雙

眼所能看到的視野範圍為 200 度，後方看不到的 160 度就是「視

野死角」；另一種視野死角屬於人在移動中的動態視野，例如汽車

駕駛人的視野會隨車速上升而變小，那麼他看不清楚的範圍也會

因此變大。汽車與機車因構造及操作特性上有差異，導致駕駛人

的視野也有差異。因為機車只有 2 輪，行駛穩定性較差。駕駛人

都為了避免為路面不平或有障礙物而摔倒，因此坐姿往往都會較

前傾，導致視線亦較低，而焦點都擺在車前道路中央處，形成橢
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圓形狀視野，很容易忽略橫向的危險。而大型車輛駕駛雖然位置

比較高，但是因為車身體積龐大，故視野死角反而更多，對於駕

駛人本身及其他用路人來說，都必須多一分小心與謹慎，才能確

保行車安全。 

【大型車內輪差示意圖】 

 

【大型車規格說明】 

 大卡車(15 噸) 大客車 

車身長度 8.000 公尺 11.815 公尺 

車身寬度 2.400 公尺 2.450 公尺 

車身高度 2.800 公尺 3.600 公尺 

前後輪輪距 4.650 公尺 6.000 公尺 

前輪距 1.990 公尺 2.035 公尺 

後輪距 1.855 公尺 1.820 公尺 
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【大型車轉彎模式】 

大卡車轉彎模式 大客車轉彎模式 

編號 轉彎條件 編號 轉彎條件 

1 內側車道左轉內側車道 9 內側車道左轉內側車道 

2 內側車道左轉外側車道 10 內側車道左轉外側車道 

3 外側車道左轉內側車道 11 外側車道左轉內側車道 

4 外側車道左轉外側車道 12 外側車道左轉外側車道 

5 外側車道右轉內側車道 13 外側車道右轉內側車道 

6 外側車道右轉外側車道 14 外側車道右轉外側車道 

7 內側車道右轉內側車道 15 內側車道右轉內側車道 

8 內側車道右轉外側車道 16 內側車道右轉外側車道 

 

參、研究過程與方法： 

【實驗一】組裝 mBot 機械人，並加裝車身，以符合大型車的比例。 

【實驗步驟】 

1.組裝 mBot 機器人，利用珍珠板加裝並延伸車身，以符合大型車的車身及前後

輪比例。 

2.前後輪位置加裝竹籤，方便在道路紙板上留下前後輪軌跡。 

3.依照比例，製作道路底板，共製作四張。 

實驗相片紀錄： 
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組裝 mBot 機械人 mBot 機械人正面 利用珍珠板延長車身 

  

 

 

 

 

在前輪加裝竹籤 在前輪加裝竹籤 在後輪加裝竹籤 

  

 

 

 

 

製作道路底板   

  

 

 

 

 

【實驗二】計算大車轉彎時前後輪的轉彎半徑，並計算內輪差危險區域。 

【實驗步驟】 

1.根據最容易發生意外事故的轉彎條件，將轉彎模式調整為大型車右轉內側車

道到內側車道，內側車道到外側車道，外側車道到內側車道，外側車道到內側
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車道，代號分別為內到內、內到外、外到內、外到外四種。 

2.將實驗一完成的大型車模型，依照步1的代號，以手動方式轉彎，利用竹籤留

下的軌跡，計算大型車轉彎時前後輪的軌跡。 

3.完成並計算大型車轉彎路徑後，在車頭中間做記號，劃出大型車轉彎後的位

置，再標記車頭中央的位置，做第二個記號。 

4.利用曲線尺，在步驟3的二個車頭記號中完成轉彎時車頭的軌跡，以較粗黑的

奇異筆畫出車頭轉彎的軌跡。 

5.完成四種轉彎模式，並計算前後輪的迴轉半徑。 

【實驗相片紀錄】 

大型車啟動 開始準備轉彎 前輪開始轉彎 

 

 

 

 

 

 

 

車身一半過彎 車身大部分過彎 完成前後輪的軌跡 
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完成轉彎的軌跡 利用曲線尺計算車頭的

軌跡 

完成車頭軌跡 

  

 

 

 

 

 

將軌跡標記下來 以奇異筆畫出軌跡 完成車頭轉彎軌跡 

 

 

 

 

 

 

 

【實驗三】測試 Arduino 紅外線感應器，按照危險區域比例設定感應器，並進

行距離及感應測試。 

【實驗步驟】 

1.安裝 Arduino 程式，再安裝紅外線感應器，下載紅外線感應器程式，並進行

測試。 

2.完成測試後，再加裝二個紅外線感應器，並進行測試。 

3.依照實驗二計算的軌跡及危險區域，設定紅外線感應器的感應距離。 

4.利用手掌來進行第一次測試。 
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【實驗相片紀錄】 

下載 Arduino 程式 安裝 Arduino 底板 安裝感應器 

  

 

 

 

 

以 LED 燈做為顯示的裝置 以手掌測試感應器 將裝置改裝在車體上 

  

 

 

 

 

再以手掌進行測試 將感應器、大型車模型與

電腦連線，進行測試 

將測試裝置放在道路底

板上，進行轉彎測試 
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車頭(前輪)紅外線距離

感應器 

車身的紅外線距離感應

器 

後輪的紅外線距離感應

器 

  

 

 

 

 

以手掌進行測試(前輪) 以手掌進行測試(車身) 以手掌進行測試(後輪) 

  

 

 

 

 

【實驗四】製作小型車、機車及行人模型，進行大型車轉彎測試，測試感應器

是否可以在人車進入危險區域時提出警示。 

【實驗步驟】 

1.製作小型車模型，放在車道上，將實驗三完成的測試裝置放在車道上，依照

實驗二在道路底板上完成的轉彎軌跡，進行四種轉彎模式的測試，觀察並記錄

三個紅外線感應器可否在小型車進入危險區域時發出警示。 

2.同步驟1的實驗方式，將小型車改成機車模型，再操作一次。 

3.同步驟1的實驗方式，將小型車改成路邊的行人，再操作一次，觀察並記錄受
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撞擊人員的數量。 

肆、結果與討論： 

【實驗一】組裝 mBot 機械人，並加裝車身，以符合大型車的比例。 

【實驗結果紀錄】 

大型車實驗規格：以20：1比例縮小 

 車身寬度 車身長度 前輪位置 後輪位置 

實際規格 2.45公尺 11.85公尺 2.035公尺 1.820公尺 

模型車規格 12公分 59.0公分 10公分 9.0公分 

【實驗二】計算大車轉彎時前後輪的轉彎半徑，並計算內輪差危險區域。 

【實驗結果紀錄】 

轉彎模式 前輪迴轉半徑 後輪迴轉半徑 車頭軌跡 說明 

內到內 27公分 14.75公分 2.5公分  

內到外 26.5公分 16.5公分 3.0公分  

外到內 10.5公分 6.5公分 2.5公分  

外到外 20.0公分 12.0公分 2.5公分  

【實驗三】測試 Arduino 紅外線感應器，按照危險區域比例設定感應器，並進

行距離及感應測試。 

【實驗結果紀錄】 

 前輪感應器感應

距離 

車身感應器感應

距離 

後輪感應器感應

距離 

大型車危險區域範圍 27.0公分 16.5公分 3.0公分 

感應器設定感應距離 27.0公分 16.5公分 3.0公分 

【實驗四】製作小型車、機車及行人模型，進行大型車轉彎測試，測試感應器

是否可以在人車進入危險區域時提出警示。 
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1.實驗結果紀錄—靜止間測試： 

1-a/靜止間測試/內到內 

慢慢接近後輪 後輪感應器啟動 慢慢接近車身 

  

 

 

 

 

車身感應器啟動 慢慢接近車頭 車頭感應器啟動 

  

 

 

 

 

1-b/靜止間測試/內到外 

慢慢接近後輪 後輪感應器啟動 慢慢接近車身 

  

 

 

 

 

車身感應器啟動 慢慢接近車頭 車頭感應器啟動 
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1-c/靜止間測試/外到內 

慢慢接近後輪 後輪感應器啟動 慢慢接近車身 

  

 

 

 

 

車身感應器啟動 慢慢接近車頭 車頭感應器啟動 

  

 

 

 

 

1-d/靜止間測試/外到外 

慢慢接近後輪 後輪感應器啟動 慢慢接近車身 

  

 

 

 

 

車身感應器啟動 慢慢接近車頭 車頭感應器啟動 
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2.實驗結果紀錄—小型車 

2-a/小型車內到內 

啟動後開始準備右轉，後

輪感應器啟動 

車身轉過一半時，後輪感

應器關閉 

車頭轉彎，準備進入右側

車道，後輪感應器啟動 

  

 

 

 

 

車身準備進入右側車

道，後輪感應器啟動 

後輪進入右側車道，小型車離

開危險區域，三個感應器關閉 

 

  

 

 

 

 

2-b/小型車內到外 

啟動 前輪感應器啟動 車頭撞到小型車 

  

 

 

 

 

車頭撞到小型車 車頭撞到小型車 車頭感應器啟動 
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2-c/小型車外到內 

啟動 前輪感應器啟動 後輪感應器啟動 

  

 

 

 

 

後輪感應器啟動 後輪感應器啟動 後輪感應器啟動 

  

 

 

 

 

2-d/小型車外到外 

啟動 前輪感應器啟動 車頭撞到小型車-1 

  

 

 

 

 

車頭撞到小型車，車身感

應器啟動 

車頭撞到小型車，後輪感

應器啟動 

車身撞到小型車，後輪感

應器啟動 
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3.實驗結果紀錄—機車 

3-a/機車內到內 

啟動 前進過程中，後輪感應器

啟動 

後輪感應器啟動，車身開始過

彎機車還在危險區域內 

  

 

 

 

 

車頭進入車道，後輪感應

器啟動，機車在危險區域 

後輪離開車道，後輪感應

器啟動，機車在危險區域 

機車離開危險區域，三個

感應器皆關閉 

  

 

 

 

 

3-b/機車內到外 

啟動，前輪感應器啟動 車前進，機車進入危險區域 大型車撞到機車 

  

 

 

 

 

機車被拖離車道 機車被撞倒 機車被撞倒 
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3-c/機車外到內 

啟動 後輪感應器啟動，機車進

入危險區域 

後輪感應器啟動，機車進

入危險區域 

  

 

 

 

 

後輪感應器啟動，機車進

入危險區域 

後輪感應器啟動，機車進

入危險區域，快撞到機車 

後輪感應器啟動，機車慢

慢遠離危險區域 

  

 

 

 

 

3-d/機車外到外 

啟動 車身感應器啟動 車身感應器啟動 

  

 

 

 

 

車身感應器啟動，機車進

入危險區域 

機車被撞到，開始偏移傾

斜 

車身撞到機車 
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4.實驗結果紀錄—行人 

4-0/行人內到內 

以珍珠板代表行人位置 以珍珠板代表行人位置 行人站立位置較密集 

  

 

 

 

 

 

轉彎模擬圖 轉彎模擬圖 轉彎模擬圖 

  

 

 

 

 

 

4-a/行人內到內 

啟動，車身感應器啟動 啟動後轉彎，撞到行人 撞到行人 

  

 

 

 

 

撞到行人 撞到行人 撞到行人 
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4-b/行人外到外 

啟動，車頭感應器啟動 啟動後開始轉彎，撞到行

人 

撞到行人 

  

 

 

 

 

撞到行人 撞到行人 撞到行人 

  

 

 

 

 

 

【實驗討論】 

 

【實驗一】組裝 mBot 機械人，並加裝車身，以符合大型車的比例。 

【實驗討論】 

    實驗設計以市區為主，市區大卡車有行車限制，研究團隊討論後以大客車

為主要討論，在左轉及右轉條件中，右轉車輛的內輪差在右側，正好是機車道

及人行道，經過討論後，決定以大客車右轉四種轉彎條件（內到內、內到外、

外到內、外到外）作為獨立研究探討主題。 

 

【實驗二】計算大車轉彎時前後輪的轉彎半徑，並計算內輪差危險區域。 

實驗結果紀錄及換算：將實驗結果計算的迴轉半徑乘20倍，計算大客車的迴轉

半徑及內輪差 
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轉彎模

式 

前輪迴轉半徑 

實驗結果/換算實

際半徑 

後輪迴轉半徑 

實驗結果/換算實

際半徑 

車頭軌跡 

實驗結果/換算實

際半徑 

內輪差 

前輪-

後輪 

內到內 27.0cm/5.4m 14.75cm/2.95m 2.5cm/0.50m 2.45m 

內到外 26.5cm/5.3m 16.5cm/3.30m 3.0cm/0.60m 2.00m 

外到內 15.5cm/3.1m 6.5cm/1.30m 2.5cm/0.50m 1.80m 

外到外 20.0cm/4.0m 12.0cm/2.40m 2.5cm/0.50m 1.60m 

內輪差為前後輪距的1/3，大客車前後輪距6.00公尺，內輪差為2.00公尺（理論

值） 

【實驗討論】 

    經過實驗紀錄及換算，四種轉彎模式的內輪差為1.60公尺~2.45公尺，都接

近理論值，以內到內的內輪差距離最大，迴轉半徑也最大，換算後的危險區域

也最大，符合時實驗觀察結果。 

 

【實驗三】測試 Arduino 紅外線感應器，按照危險區域比例設定感應器，並進

行距離及感應測試。 

實驗結果紀錄： 

 前輪感應器感應距

離 

車身感應器感應距

離 

後輪感應器感應距

離 

大型車危險區域

範圍 

5.4公尺 3.3公尺 0.6公尺 

感應器設定感應

距離 

27.0公分 16.5公分 3.0公分 

計算依據 車頭迴轉半徑 

四種模式取最大值 

後輪迴轉半徑 

四種模式取最大值 

車頭迴轉半徑 

四種模式取最大值 
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【實驗討論】 

    1.測試 Arduino 紅外線感應器前，要設定感應器距離，研究團隊討論後，

決定感應器的距離設定以最大安全範圍為主，前輪感應器設定距離以內到內危

險區域範圍27.0公尺為基準，換算感應器設定距離為27.0公分，依此原則，車

身感應器設定距離為16.5公分，後輪感應器設定距離為3.0公分。 

    2.決定設定距離後，修改三個感應器設定距離，在靜止中先行測試，大型

車放置在車道上，啟動感應器並連接電腦，以手掌慢慢接近三個感應器，觀察

感應器是否啟動，測試結果三個感應器在設定的距離都可以運作。 

 

【實驗四】製作小型車、機車及行人模型，進行大型車轉彎測試，測試感應器

是否可以在人車進入危險區域時提出警示。 

 

【實驗討論1】靜止間測試： 

轉彎模式  前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

內到內 進入危險區域警示 可以作用 可以作用 可以作用 

內到外 進入危險區域警示 可以作用 可以作用 可以作用 

外到內 進入危險區域警示 可以作用 可以作用 可以作用 

外到外 進入危險區域警示 可以作用 可以作用 可以作用 
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【實驗討論2】實驗結果紀錄—小型車 

2-a/小型車內到內 

 前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

進入危險區域警示   啟動並作用 

討論 轉彎模式內到內的迴轉半徑最大，大型車啟動後後輪感應器

作用，後輪感應器會發出警示，警告並提醒大型車及小型車

駕駛保持安全距離 

2-b/小型車內到外 

 前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

進入危險區域警示 啟動/車頭撞到小

型車 

  

討論 轉彎模式內到內的迴轉半徑較小，大型車啟動後前輪感應器

先作用，後輪感應器會發出警示，警告並提醒大型車及小型

車駕駛保持安全距離，若未保持安全距離，大型車撞到小型

車 

2-c/小型車外到內 

 前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

進入危險區域警示 啟動並作用   

討論 轉彎模式內到內的迴轉半徑最小，大型車啟動後前輪感應器

作用，前輪感應器會發出警示，警告並提醒大型車及小型車

駕駛保持安全距離 
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2-d/小型車外到外 

 前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

進入危險區域警示 啟動並作用 啟動並作用 啟動並作用 

討論 轉彎模式內到內的迴轉半徑較小，大型車啟動後前輪感應器

作用，若未保持安全距離，車頭撞到小型車，若仍未保持安

全距離，車身感應器啟動，大型車仍撞到小型車，接著後輪

感應器啟動，外到外的轉彎模式最容易發生意外事故 

【實驗討論3】實驗結果紀錄—機車 

3-a/機車內到內 

 前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

進入危險區域警示   啟動並作用 

討論 轉彎模式內到內的迴轉半徑最大，大型車啟動後感應啟動器

作用，後輪感應器會發出警示，警告並提醒大型車及機車駕

駛保持安全距離，轉彎模式內到內因為轉彎半徑最大，安全

距離較大，較不易發生事故 

3-b/機車內到外 

 前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

進入危險區域警示 啟動/車頭撞到機車 

機車被撞倒並拖離位置 

  

討論 轉彎模式內到內的迴轉半徑較小，大型車啟動後前輪感應器

先作用，後輪感應器會發出警示，警告並提醒大型車及機車

駕駛保持安全距離，若未保持安全距離，大型車撞到機車，

機車被撞倒並拖離原位置 

 

 



25 
 

3-c/機車外到內 

 前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

進入危險區域警示   啟動並作用 

討論 轉彎模式內到內的迴轉半徑較小，大型車啟動後後輪感應器

作用，後輪感應器會發出警示，警告並提醒大型車及機車駕

駛保持安全距離，若未保持安全距離，大型車幾乎撞到機車 

 

3-d/機車外到外 

 前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

進入危險區域警示  啟動並作用  

討論 轉彎模式內到內的迴轉半徑最小，大型車啟動後車身感應器

作用，車身感應器會發出警示，警告並提醒大型車及機車車

駕駛保持安全距離，若未保持安全距離，機車進入危險區

域，先被大型車撞倒，傾斜並偏移，若仍未保持安全距離，

機車被撞倒並拖離原位置 

 

【實驗討論4】實驗結果紀錄—行人，因為車道的位置考慮，以轉彎到外側車道

為主，分為內到外及外到外兩種進行測試。 

4-a/行人內到外 

 前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

進入危險區域警示   啟動並作用 

討論 若行人未保持安全距離，進入內輪差危險區域， 

若仍未遠離危險區域，行人會被撞倒並捲入大型車車底 
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4-b/行人外到外 

 前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

進入危險區域警示 啟動並作用   

討論 若行人未保持安全距離，進入內輪差危險區域， 

若仍未遠離危險區域，行人會被撞倒並捲入大型車車底 

伍、結論 

一、以大客車右轉四種轉彎條件（內到內、內到外、外到內、外到外）作為獨

立研究探討主題。 

二、實驗二計算大車轉彎時前後輪的轉彎半徑，計算內輪差危險區域及內輪差，

計算結果如下： 

迴轉半徑說明： 

轉彎 

模式 

前輪迴轉半徑 

實驗結果/換算實際半徑 

後輪迴轉半徑 

實驗結果/換算實際半徑 

說明 

內到內 27.0公分/5.4公尺/最大 14.75公分/2.95公尺  

內到外 26.5公分/5.3公尺 16.5公分/3.30公尺/最大  

外到內 15.5公分/3.1公尺 6.5公分/1.30公尺  

外到外 20.0公分/4.0公尺 12.0公分/2.40公尺 最危險轉彎模式 

內輪差說明： 

轉彎模式 內到內 內到外 外到內 外到外 

內輪差 2.45公尺 2.00公尺 1.80公尺 1.60公尺 

    內輪差為前後輪距的1/3，大客車前後輪距6.00公尺，內輪差為2.00公尺（理

論值），實驗結果接近理論值。 

三、測試 Arduino 紅外線感應器，按照危險區域比例設定感應器，前輪感應器
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設定感應距離為27.0公分，琛身感應器設定感應距離為16.5公分，後輪感應器

設定感應距離為3.0公分，並進行距離及感應測試，測試結果感應器可以感應啟

動並作用。 

四、實驗四測試小型車，測試結果統計如下： 

 前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

內對內進入危險區域警示   啟動並作用 

內對外進入危險區域警示 啟動並作用/撞到   

外對內進入危險區域警示   啟動並作用 

外對外進入危險區域警示 啟動並作用/撞到 啟動並作用/撞到 啟動並作用/撞到 

    實驗結果說明，Arduino 感應器可以發揮作用，當小型車進入危險區域時，

提出警示並提醒小型車駕駛保持安全距離，若未保持安全距離，外到外的轉彎

模式最容易發生意外事故，其次是內到外的轉彎模式。 

五、實驗四測試機車，測試結果統計如下： 

 前輪感應器 車身感應器 後輪感應器 

內對內進入危險區域警示   啟動並作用 

內對外進入危險區域警示 啟動並作用/撞到   

外對內進入危險區域警示   啟動/幾乎撞到 

外對外進入危險區域警示  啟動並作用/撞到  

    實驗結果說明，Arduino 感應器可以發揮作用，當機車進入危險區域時，提

出警示並提醒機車駕駛保持安全距離，若未保持安全距離，外到外的轉彎模式

最容易發生意外事故，其次是內到外的轉彎模式。 

六、實驗四測試行人，若行人未保持安全距離，進入內輪差危險區域，感應器

會發出警示，若仍未遠離危險區域，行人會被撞倒並捲入大型車車底。 

七、從以上的實驗結果，Arduino 紅外線距離感應器可以有效解決內輪差及視線

死角的問題，希望未來可以繼續研究，將感應器組裝到真正的大型車上，進行
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道路測試並調整相關的誤差，讓感應器可以確實解決內輪差及視線死角的問

題，減少事故發生機率，保障人車安全。 
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