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專題背景與動機
交通違規難追蹤、事故責任模糊

AI影像辨識結合監控系統，精準打擊假車牌



研究目標

1.捕捉車牌號碼、車色、車型。

2.使用 YOLOv8 進行辨識。

3.與資料庫比對，判斷車輛合法性。

4.異常車牌即時通知相關單位。



文獻與技術

深度學習 各類辨識



系統架構與設計偵測、車牌辨識和車色辨識流程圖



系統架構與設計活動圖



系統架構與設計使用個案圖



系統架構與設計比對資料流程圖（第一層）



系統架構與設計對比資料流程圖（第二層）



系統架構與設計結構圖



系統架構與設計關聯表



系統架構與設計現有的車輛模型

Mitsubishi Veryca 2002 Toyota COROLLA ALTIS 2015 Mazda CX-9 2021 

Toyota RAV4 2020 Mitsubishi Delica 2021 Toyota Wish 2015 



系統介面展示



系統介面展示車輛影片範圍分析與資料儲存

系統會自動將原始監視影片切割為單

輛車輛的獨立影片範圍。對於每段車

輛影片，系統以每秒 1 幀的頻率擷取

影像並儲存，所有影像資料會以

car_XX 的命名規則進行歸檔儲存（例

如：car_13 代表模型所認為的第 13 

輛車輛的影像資料）。這些資料將作

為後續車色與車型識別的輸入基礎。



系統介面展示車色分析法

1. 分析方式

系統搭載的車色識別模型會針對每一幀

（frame）影像進行顏色分類判斷，並輸出

對應的名目型分類結果（如：黑、白、銀、

藍、紅等），每幀對應一個顏色標籤。

2. 單幀準確率

針對單一影像的顏色識別準確率為約 68.4%。

此數值反映模型在面對不同光照條件、角度

與遮擋情況下的單幀識別表現。

3. 整車判斷機制

把所有幀的顏色標籤彙整後，取出出現次數最多的

顏色作為該車輛的最終代表顏色。

4. 顏色統計資訊

為提供更多分析依據，系統亦會輸出該車輛在所有

幀影像中，各顏色標籤出現的次數與比例，作為額

外參考資料。



系統介面展示車型分析方法

1. 分析方式

系統透過車型辨識模型對每一幀影像進行推論，並輸出對應的車型名目資料

（如：Toyota Altis、Honda CR-V 等）。

2. 失真處理與幀數門檻

為避免辨識誤差，系統設定如下條件：

若某輛車的錄影僅含少於 16 幀可用影像（如因車速過快、畫面遮擋等），則系統視為資料

不足，不執行車型分析。若錄影中包含 16 幀或以上的有效畫面，系統將直接採用第 16 幀的

車型判斷結果，作為該車輛的最終車型預測。該判定邏輯經過實測驗證，在標準情境下能達

到約 100% 的車型判斷正確率。



測試流程結果頁顯示項目

• 車輛顏色：系統分析所得的主色調

結果（依據多幀眾數）。

• 顏色統計：所有幀影像中各顏色的

出現次數與百分比，提供色彩變異

資訊。

• 模型預測車型：第 16 幀影像所對應

的車型識別結果。

• 車輛圖片參考：第 16 幀的車輛畫面

截圖，作為視覺化參考依據。



測試流程混合判斷法

混合分數計算公式如下：

Si =fi ×ci 

Si ：車牌編號i的綜合分數

fi：車牌i在所有辨識結果中出現的次數

ci：車牌i對應前三高信心度的平均信心

（由模型對該車牌的預測信心值計算而得）

眾數統計法與最高信度平均法各有其優勢與
限制。眾數法著重結果的一致性，但在辨識
品質不佳時，可能無法提供正確答案；而信
度法雖強調模型的信心，但有時也會過度依
賴極端值，忽略了整體結果的一致性。

舉例而言，一組車牌號碼若只出現少數幾次，
卻具有極高信心度，可能會壓過頻繁出現但
信心略低的正確車牌號碼，導致誤判。缺乏
穩定性補強時，信心度的權重容易被放大。

為解決上述問題，我們提出「混合判斷法」，
綜合考量各組車牌號碼的出現頻率與信心度，
計算一個綜合得分作為判斷依據。



完成統計後，系統會為所有出現的車牌

號碼計算綜合分數，並選出得分最高者

作為最終辨識結果。此方法在保留「多

次出現者優先」原則的同時，也納入了

模型的信心指標，使辨識結果更具穩定

性與可信度。實驗結果也顯示，與單純

使用出現次數相比，混合判斷法較能保

持較高的辨識準確率，展現出良好的抗

干擾能力與實用性。

測試流程混合判斷法



測試成果



測試成果



測試成果



正確率提升過程車型

在分析錯誤樣本時發現，大多數錯誤出現

在每輛車出場時的前幾幀與離場時的最後

幾幀，這些畫面通常只捕捉到車輛的部分

區域（如車頭或車尾），導致辨識困難。

然而，不同車輛在影片中出現的時間長度

不一，因此取樣點需斟酌調整。

為了解決此問題，後續測試中選擇第 16 

幀作為該車輛的最終辨識結果。此數值雖

在本地相機場景中表現良好，但在其他地

點或使用不同相機時，可能需依實際情況

調整取樣幀數。



正確率提升過程車色

為了改善單幀辨識結果的不穩定性所導致

的誤判，系統針對同一輛車在整段錄影中

取得的多幀結果進行整體分析，並採用統

計眾數的方式進行決策。

具體做法為：將所有與該車輛相關幀中的

顏色標籤彙整，統計各顏色出現的次數，

並選取出現頻率最高的顏色作為該車輛的

最終代表顏色。此方法能有效排除偶發性

錯誤或極端判斷結果，在實際測試中顯

示，此策略可達到100%的整車顏色判斷準

確率。



正確率提升過程車牌

基於此觀察，我們將所有辨識結果為空值的資料排

除，僅針對模型有實際輸出結果的樣本進行重新計

算。在這樣的前處理之後，模型的有效辨識正確率

提高至69.2%，顯示若模型能夠輸出結果，其正確性

已有明顯提升。

接著，我們進一步應用了上述的加權計算法來針對

模型的初步辨識結果進行後處理與修正。透過這種

方式強化穩定性與準確性後，我們的整體辨識正確

率進一步提升至75%。這顯示此加權計算法對於處

理不確定性輸出與提升模型實用性具有顯著幫助。



成果討論測試結果

先針對各個單一模型（例如車型辨識模型、車牌辨識模

型與車色辨識模型）進行準確率的計算，並評估其在測

試集上的基礎辨識能力。這些原始模型的正確率將作為

基準，提供後續改良與優化的依據。

接下來，我們將引入加權策略，進一步提升整體辨識系

統的準確度與穩定性。針對不同類型的車輛資訊，我們

採用適切且具合理性的加權方法，整合各模型的辨識結

果，提升結果的可信度。

車型
車色

＋

眾數統計法



成果討論測試結果

測試項目 原模型正確率 加權正確率 系統正確率

車牌號碼 69.2% 75%

75%
車色 68.4% 100%

車型 82.8% 100%

至於車牌辨識部分，由於車牌號碼屬於細節較

高的資訊，單純依靠眾數可能不足以提供足夠

的辨識可信度。因此，我們將採用前述的混合

判斷法，結合模型輸出的置信分數與眾數的結

果，綜合判斷最可能正確的車牌號碼。

⬆︎車牌辨識測試結果



限制

(一)影像品質問題

(二)光線條件不佳

(三)車型樣本不足

(四)車色辨識誤差

(五)特定車牌格式的誤判



挑戰與解決方案車牌多樣性

目前臺灣在路上行走的車牌格式因新舊制不

同，所以會有不同的格式車牌設計導致辨識

困難，例如，老式車牌可能僅有6碼，而新版

則有7碼以上，加上新增的字母設計，若僅以

固定模板進行辨識，可能會導致誤判或漏判。

目前我們採用車牌字數判斷機制，先辨別車

牌字數與排列格式，進行車牌類型分類，再

套用相對應的辨識模型或參數，提升整體辨

識準確率。

圖片來源：u-car.com.tw

目前無法辨識的車牌類型⬇︎



挑戰與解決方案車型多樣性

部分車輛雖車牌相同或相似，但因車型外觀高

度相似，易產生辨識混淆。例如，同一品牌的

不同年份車型，或改裝車輛，可能在外觀上僅

有細微差異，使得車型識別系統產生誤判。目

前我們針對市面上較常見的熱門車型進行訓

練。為進一步處理此問題，後續規劃擴充深度

學習模型的規模與樣本數，藉由強化模型辨別

細節能力來提升準確率輔助辨識。

2021 Toyota RAV4 ⬆︎

Toyota Corolla Cross 2021⬆︎



挑戰與解決方案光線與環境條件

環境因素：行人穿越



結論與未來展望

總結而言，雖然本專題受限於設備與樣本數
仍存在一些不足之處。
例如，若納入更多車輛類型，會導致加權正確率下降，
且目前的判斷演算法仍可進一步優化的空間。

但是我們相信隨著人工智慧與監控技術的發展
本系統未來在智慧停車場
與交通管理等應用領域中
將具備更高的實用價值
舉例來說，若能與警方現有的監視系統合作
也有望在提升公共安全與管理效率方面
發揮更大的效益。


