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「車牌辨識」識別「真實身份」必是未來趨勢 

早期身份識別科技，偵測 e-Tag、感應扣或感應卡，此類都屬辨識「虛擬身份」，而不是

真實身份；識別科技不斷演進，辨識「真實身份」，如車號、人臉或指紋，必是未來趨勢。 

辨識真實身份，除了沒有耗材、難以複製的好處外，更重要的是不會因為虛擬身份遺失

或損壞，就失去真實身份。 

尤其在管理上的重大區別是，辨識真實身份方案，無須「被辨識者」配合，比方說高速

公路電子收費，若車主(被辨識者)不願意貼 e-Tag 貼紙時，最後方案就是拍攝車號，辨識真實

身份。在集合式住宅管理上尤其如此，使用 e-Tag 管理須要求住戶配合臨櫃掃描條碼或貼 e-Tag

貼紙，單單建置住戶 e-Tag 資料庫就耗工費時；但使用車牌辨識，無須住戶(被辨識者)配合，

設備架設完成後立即管理，無任何資料建置空窗期。 

在許多實際案例中，辨識虛擬身分所產生的漏洞與額外服務，已加速辨識真實身份的市

場需求。使用代幣(晶片計時)的臨時收費停車場，因投機者二次按鈕入場，取得替換代幣(晶

片)，造成收費損失；更因投機者遺棄代幣(晶片)，每月都需耗費成本補齊代幣。有些社區停

車場使用 e-Tag 管理，會要求業者協助建置資料庫，造成業者的服務量加大，因而降低利潤。

這些需求，都促使了辨識真實身份技術的快速發展。 

人臉辨識的應用，不只在門禁管制，甚至可以用來作考勤打卡系統，一進入公司大樓攝

影機的視野範圍下，就自動打卡，而且不會有代打卡的漏洞。同樣地，車牌辨識的應用，也

不只在停車管理系統中，道路警用查緝、地磅站管理、貨櫃報到等，使用車牌辨識的比例將

越來越多。 

 

車牌辨識架構種類 

依「辨識機制」的位置主要分為三大類，「前端辨識」、「後端辨識」與「中間辨識」。所

謂「辨識機制」，就是判斷車號決定辨識結果的單元。 



「前端辨識」：架構僅有一支辨識攝影機；把擷取影像的單元與辨識機制，整合在一支攝

影機中，攝影機即是一套完整的系統，可直接輸出辨識結果。  

「後端辨識」：架構由攝影機與電腦組成；攝影機僅輸出影像給後端電腦，由電腦的辨識

軟體決定辨識結果。 

「中間辨識」：架構由攝影機、辨識主機與電腦組成；與後端辨識的差異是，使用獨立的

辨識主機決定辨識結果，電腦僅有資料輸出入與儲存的功能，類似門禁的卡機系統。 

「前端辨識」 

    前端辨識大部分是由攝影機硬體商開發，有些廠商稱為「邊緣辨識」，大陸則簡稱「一體

機」，一體機的好處是建置成本較低，組成零組件也簡單。但因零組件硬體資源有限，通常會

有輸入名單筆數上限，辨識率較差，辨識速度也較慢；最大的問題是日後故障維修，因為一

體化的關係，若故障了必須整支攝影機回廠送修，返修期是一大問題。 

「後端辨識」 

後端辨識大部分由軟體商開發，因辨識邏輯是由後端強大的電腦運算，所以有較高的辨

識準確率。但天底下沒有不當機的電腦，後端辨識常見的問題，就是電腦當機後系統停擺。

也因後端辨識大部分由軟體商開發，業者常常需要自尋攝影機搭配，若業者對攝影機經驗不

足，常常會因為選擇不適當的攝影機，造成系統運作不順暢。 

「中間辨識」 

中間辨識構成組件較多，是三種架構中成本最高的，但也解決了上述系統所面臨的問題。

前端就只是一隻單純的攝影機，日後維護成本較低，僅需維修攝影機，即使整支攝影機更換

也簡單迅速；中間辨識主機就如同門禁卡機一樣，通常是獨立特定的處理器架構，所以不會

有電腦當機的問題。若製造開發商選配得宜，且能降低製造成本，這是最好的架構選擇。 

 



車牌辨識應用市場與邏輯差異 

車牌辨識市場依演算邏輯分兩大類，「有名單」車牌辨識，與「無名單」車牌辨識。「有

名單」車牌辨識用於「封閉型停車場」，如集合式住宅、月租型停車場，或私人工廠企業；「無

名單」車牌辨識用於「開放型停車場」，如臨時收費停車場、百貨公司收費停車場等公共停車

場。 

「有名單車牌辨識」邏輯順序：車牌辨識名單比對准許通過與否。 

「無名單車牌辨識」邏輯順序：車牌辨識通過 (收費停車場一定准許通過)。 

「有名單車牌辨識」市場要求辨識比對速度要「快」。比方說，工廠或集合式住宅在上下

班時間，必須讓一千輛車，在兩小時內進出完成。 

「無名單車牌辨識」市場要求車號辨識率要「準」。因為沒有名單參考，必須紮紮實實的

辨識出正確車號，否則會有收費爭議。 

在後續文章中，會更深入解釋兩種市場的程式邏輯差異。 

車牌辨識系統的「硬體能力」 

無論何種架構的車牌辨識系統，均須兩種能力：「硬體能力」與「軟體能力」。拍攝一張

清楚的車牌影像，這是屬於硬體能力，由車牌影像分析出車牌號碼，這是屬於軟體能力；如

果沒有清楚的車牌影像，既使軟體能力再好，也無法分析出車號。 

所謂車牌辨識系統的「硬體能力」，其實就是攝影機的能耐。若車輛行進移動中、夜間昏

暗環境中、車頭大燈開啟中，要得到一張清楚的車牌照片是困難的，若以上三個條件同時存

在，要得到清楚的車牌影像，更是難上加難。 

拍攝移動中的汽車影像，一般都會產生模糊拖影，因此攝影機必須有能力提供高速快門，

讓影像不致產生拖影。尤其夜間環境，高速快門會導致曝光時間縮短，因此也同時需配備高

感光度的 CMOS 感應器；但車頭大燈會導致影像曝光過度，影像處理器的 WDR 寬動態功能(註

1)更是重要，這些與得到一張清楚車牌影像有關係的條件，都屬於硬體能力。 

「行進中辨識」在集合式住宅「有名單車牌辨識」管理中尤為重要，車子須停下來辨識，

與車子可行進中辨識，影響整體車流的通過速度。車輛行進中辨識，可避免上下班尖峰時間

因車牌辨識程序，可能導致一堆車輛等待辨識入場，造成進出口排隊堵車。 

註 1: 寬動態 Wide Dynamic Range (WDR) 指的是，同一個影像畫面中，可以同時分辦出最亮

部與最暗部細節的功能，最亮的地方不會曝光過度，最暗的地方也不會一片漆黑。 

車牌辨識系統的「軟體能力」 

車牌辨識的軟體能力，是各家車牌辨識系統廠商的技術核心，也是選擇車牌辨識系統的

重點，所以對軟體能力，深入闡述幾個關鍵演算技術：(1)精準找出畫面中車牌 (2)可辨識角

度 (3)可辨識車牌大小佔畫面比例 (4)對未來政府修改車牌規則的相容性 (5)啟動辨識機制的

時機 (6)用於「封閉型停車場」的車號比對能力。 



(1) 精準找出畫面中車牌 (車牌定位) 

其實車牌辨識演算就是「視覺字元辨識」（英語：Optical Character Recognition，OCR 圖轉

文字）的進階應用，OCR 是項成熟的技術，廣泛用於 PDF 與 Word 檔案的格式轉換，拍攝名

片轉換為聯絡簿，也是 OCR 技術的應用。 

車牌辨識與 OCR 的最大差異是，車牌辨識邏輯在圖轉文字前，必須先在畫面中精準地「找

到車牌」後再行辨識，而不是看到黑影就開槍，看到數字與英文就辨識。 

更好的辨識邏輯，會在畫面中先找到「車子的形狀」後，再啟動辨識機制，找到車子後

再找車牌，找到車牌後再辨識車號。如此邏輯運作，可以大大降低誤判率，如果辨識邏輯沒

有能力精準地找到車牌，很可能辨識路過行人的背包圖案，甚至將畫面背景的斑馬線，辨識

成 111111。以下兩張圖片可以用來測試您所使用的車牌辨識系統，有沒有能力找到車牌。 

 



(2) 可辨識角度 (圖像梯形修正) 

攝影機若非正視車牌，畫面字型必產生扭曲，辨識扭曲字型的能力，在軟體能力中極為

關鍵。少有場合可以將攝影機架設在正中間，或是建置「導車安全島」強迫駕駛人將車輛對

正，或對準車牌辨識攝影機；因此軟體「可辨識角度」，辨別扭曲字型的能力就極為重要。它

可以大大降低安裝架設時的難度，且讓駕駛者輕易通過辨識，無須小心翼翼進入車道，導正

車身對準攝影機。 

早期車牌辨識系統邏輯，圖像梯形修正能力有限，可辨識角度僅有 15 度，架設攝影機的

標準要求相當高，不易於架設；目前市場需求的車牌辨識系統，可辨識角度起碼需達 30 度。

更先進的車牌辨識系統，甚至可以處理入車角達 80 度的字型扭曲。 



 

(3) 可辨識車牌大小佔畫面比例 

某些車牌辨識系統，車牌必須佔畫面相當大的面積才能識別，如此增加工程商在架設時

的困難度；更有些車牌辨識系統，因無尋找「車型」或「車牌」後，再行辨識的演算邏輯，

為避免環境背景，如斑馬線進入畫面導致誤判，所以必須讓車頭車牌佔滿畫面，。 

畫面中「車牌面積」要占多少比例才能辨識，更嚴謹的說法是，車牌要佔多少「畫素」

才能被辨識演算。以 100 萬畫素的攝影機來說，車牌大小由 5 千畫素組成，就可以做到相當

好的辨識率！也就是說，車牌僅占畫面 1/200 即可辨識。再配合大角度可辨識的邏輯算法，這

樣不僅降低安裝調整的困難度，同時提高辨識率，也讓系統順暢運作。

 



想像電梯樓層顯示 LED 為例，其實每個字元只需要 35 畫素(7x5)的點陣，就可以判別所

有的阿拉伯數字與英文字母。這也是為什麼 200 萬畫素(1920x1080)的攝影機，對車牌辨識來

說，已經是綽綽有餘了，無須要求更高畫素的攝影機。高畫素攝影機只是為了拍攝高畫質照

片，以供進出資料儲存與調閱。實際上在車牌辨識的演算中，不需要這麼多的畫素，辨識邏

輯所演算的，是畫面矩陣中一點一點的畫素，過多的畫素不僅無法展現文字的特徵，反而加

重處理器無效的運算負荷。如何精確找到車牌，與處理扭曲字形，才是辨識演算邏輯的關鍵。 

(4) 對未來政府修改車牌規則的相容性 

有些車牌辨識演算邏輯，會配合政府制定的車號規則來演算，比方說後面 2 碼是英文字

母、前面 4 碼是阿拉伯數字。這樣可以提高準確率，避免將 8 誤判為 B，或 1 誤判為 I。但也

正因如此，當政府改變車號規則時，有些車牌辨識系統就無法順利運作了。2012 年台灣車牌

號碼由六碼改七碼，就導致許多車牌辨識系統無法順利運作。 

為應付未來時代改變，最佳的車牌辨識演算邏輯為：(1)可辨識 4~8 位車號 (2)每位均可辨

識英文字母與阿拉伯數字 (3)無論數字與字母排列順序 (4)可辨識任何字體 (5)可辨識任何色

彩 (6)不辨識「-」或「．」(7)不辨識中文字。這樣的演算邏輯，無論政府車牌規則如何改變，

只要不離開數字與字母的組合，系統均有可觀的相容性，日後無需作大幅修改。 

值得一提的是，2012 年台灣新式車牌規則改澳洲字體，為的是讓數字 3 和 8 有明顯區分，

避免不肖駕駛，把 8 遮蔽一半變造為 3。但澳洲字體在車牌辨識的特徵演算中，會造成 3 與 5

無明顯字符特徵區別，因為新式字體 3 與 5 的特徵，只差在「頸部筆劃」的角度。如果斜著

看的話，對演算邏輯來說，3 與 5 的特徵，幾乎是同一件事；這在挑選車牌辨識系統時，需

好好的測試新式字型 3 在大角度扭曲字形後的辨識準確率。 

 



(5) 啟動辨識機制的時機 

車牌辨識系統，並非不停地在做辨識演算，那樣會耗損處理器效能與壽命。各開發商啟

動辨識機制的方式各有不同，啟動辨識機制的時間點，會影響辨識率，因此也是各家系統的

技術門檻。就常見的方式作以下介紹 

「移動偵測」: 由判斷畫面中是否有物體移動，來啟動辨識機制。 

「電子圍籬」: 在畫面中設定畫線，由判斷畫面中是否有物體越線，來啟動辨識機制。 

「車型辨識」: 由判斷畫面中是否有汽車外型特徵出現，來啟動辨識機制。 

「紅外線」: 安裝紅外線對照裝置，當有物體遮蔽紅外線時，啟動辨識機制。 

「微波雷達」: 安裝微波雷達，偵測區域內有金屬物體時，啟動辨識機制。 

「地感線圈」: 埋設地感線圈，線圈感應上方有金屬物體時，啟動辨識機制。 

前三種方法是使用影像處理軟體演算，後三種方法是安裝硬體外部觸發。 

(6) 用於「封閉型停車場」的車號比對能力 

比對能力在本段落增加篇幅解釋，因為它是車牌辨識市場區隔的關鍵。 用於「封閉型停

車場」供社區、工廠或校園，可輸入名單作進出管制的車牌辨識系統，才會有「車號比對」

這件事。用於「開放型停車場」供賣場或百貨公司，所使用的臨時收費車牌辨識系統，進出

都是陌生車輛，不可能有內建名單，所以程式算法中，也不會有車號比對的邏輯發生。 

「開放型停車場」的辨識進入流程是（1）辨識車號（2）開柵進入，無需做名單比對的

管制動作。因此，有些臨時收費系統為了加快流程速度，只拍攝車輛照片，不作車號辨識，

就直接開柵欄讓車輛進入，等車輛進入後再慢慢由系統分析車號。有些系統甚至會將車牌照

片，上傳到雲端伺服器，由雲端做辨識運算。 

「封閉型停車場」的辨識比對流程是（1）辨識車號（2）比對名單（3）名單內開柵進入；

車號比對能力中，除了比對速度外，還必須處理車牌髒污、掉漆或下雨天環境等問題，才不

致誤將客戶關在門外，或是誤判導致外人進入。這其中運用了兩個關鍵邏輯運算，「特徵運算」

與「模糊比對」。 

「特徵運算」 

特徵運算廣泛用於人臉辨識的運算邏輯中（註 3）。人臉辨識的技術中，需處理戴眼鏡、

戴帽子、甚至戴口罩的情況，這些情形都要能辨識，這都是運用了特徵提取的技術。某些車

牌比對技術，也運用了人臉辨識中的特徵運算，把車牌當作是一張人臉來比對，車牌受遮蔽，

就好比人臉戴口罩一樣。對於車牌髒污、老舊退色或缺角掉漆等問題，都可迎刃而解；特徵

運算甚至可以承受車牌面積 25%以下的髒污或毀損情況。可使用以下範例圖片測試您的車牌

辨識系統，是否有強大的特徵運算?! 



 

註 3：嚴謹的人臉辨識系統，非坊間一台卡機簡單結構，就能處理。車牌辨識只要能處理車

牌髒污與老舊的問題就夠了，因為「車牌不會變老」；但人臉辨識必須要能處理「人臉會老」

的問題。人臉辨識邏輯運算的準則是，通過條件不可以接受 10 年前的你，但要能接受 10 年

後的你；更簡單說，人臉辨識系統必須有自我學習的機制（非本篇文章重點，不再贅述）。 

「模糊比對」 

模糊比對在車牌辨識中，是一項陳舊的演算技術。早期因影像處理技術，與辨識算法不

成熟，為了避免誤判名單內車輛為外來車輛，導致車主被誤擋門外。所以不比對全部車號，

只要部分車號相同，即判定為名單內車輛。 

模糊比對可以降低車主被誤擋門外的風險，但系統誤判外來陌生車輛，為名單內車輛的

機率也大大提高，因為只要部分車號相符即可進入。因此在選擇車牌辨識系統時，須詢問製

造商，該系統模糊比對的字數是幾位？在測試車牌辨識系統的辨識準確率時，須要求業者將

測試車號由名單中剃除，在沒有名單的參考下，才能真正測試出系統的車號辨識準確率。 

模糊比對會提高誤判，將外來車輛視為名單內車輛的機率，但它在比對演算中，卻是不

可剔除的。因為要考慮夜間行進中辨識、雨天辨識或老舊車牌辨識等，不良辨識條件所產生

的結果誤差，所以模糊比對仍需存在於車號比對的程式算法中。再好的運算邏輯，也會存在

一位數的模糊比對，其實這樣已經非常嚴謹了，誤判的機率跟中樂透差不多。有些停車場甚

至不比對英文字母，只比對數字依然可以運作，但須車輛名單筆數不多的情況下，否則誤判

機率會提高。 

車牌辨識系統的完整性與解決方案 

早期車牌辨識系統架構簡單，除了比對名單控制門禁外，無其他功能。隨著演算技術的

進步，讓系統更加完整，實際安裝與軟體管理上所存在的問題，也都一一克服！以下列舉幾

項近代車牌辨識系統演進的解決方案。 



多進多出管理平台 

不管是「前端辨識」、「後端辨識」與「中間辨識」，何種架構的車牌辨識系統，都會有相

對應的管理平台(軟體)，可儲存大量的歷史紀錄供日後查詢。完整的管理平台，可提供「即時

車道影像」(動態)與「抓拍圖片」(靜態)，這都牽涉到管理平台的影像解碼能力，目前市售多

進多出的管理平台可管理高達 8 個出入口攝影機，已可應付目前絕大多數停車場的需求。 

除了「後端辨識」的架構外，管理平台通常只是一套輔助的軟體管理系統，其功能主要

是名單輸出輸入、進出歷史資料儲存與調閱查詢。大部分開發商會設計，將管理平台與中間

辨識主機，或前端辨識攝影機，各自模組化可獨立運作。就如同門禁系統的卡機一般，既使

管理電腦故障了，也不會影響進出管制。 
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「一位多車」的車位管理 

一戶多車已是台灣社會的普遍現象，集合式住宅車位管理，常常面臨到「一位多車」的

問題。比方說住戶名下有三輛車，均擁有進出停車場的權力，但只有一個車位；如何預防住

戶擅停他人車位，就必須使用車輛計數的演算法。住戶名下車子，已進入停車場數量等於車

位數量時，即禁止其名下其他車輛進入。不過要應用此車位管理演算邏輯，必須出入口都安

裝車牌辨識攝影機，才能達到此一功能。 



車牌辨識系統-管制模式 柵欄機系統

有

停止辨識

有

尋找車牌

辨識主機擷取
攝影機影像

辨識車號

開柵欄

LED顯示屏顯示
「禁止進入」
與「 車號」 

車輛離開
辨識地感 否

無

是

車輛離開
辨識區域

是

否
無

不符

車輛離開
防砸地感

是

比對車位
資料庫

關閉柵欄

否

尋找車子起點
終點

比對用戶
資料庫 符合

不符
車輛 ≥ 車位

LED顯示屏顯示
「禁止進入」
與「 車號」 

LED顯示屏顯示
「准許進入」
與「 車號」 

車輛離開
辨識區域

否

符合
車輛 < 車位

是

 

雙攝影機辨識系統 

車牌辨識系統大部分是以單路攝影機為單位，但單路車牌辨識系統，無法解決兩個實際

面臨的問題：（1）單路攝影機無法覆蓋的「 寬車道」，例如工廠的伸縮門（2）出入口臨路或

「 短車道」，無足夠距離導正車身。這兩種情況就必須使用雙攝影機辨識系統，增加可辨識

的範圍與角度，才不致駕駛因入車角度過大無法辨識，須於進出口前後移車對準攝影機。 

早期會使用兩套單路的車牌辨識系統，來解決「 寬車道」與「 短車道」的問題。與上

述雙路識別的差異是，兩套單路系統會出現兩筆重複的進出紀錄，開門訊號也會發送兩次。

而雙路同時辨識，僅會有一筆進出資料，一個開門訊號，較符合實際狀況。 

 



字幕機顯示辨識車號 

字幕機可顯示辨識車號，告知駕駛人可進入與否，慢慢形成車牌辨識系統中，不可或缺

的一項附屬裝備。如果沒有字幕機，當駕駛人無法進入時，勢必傻傻的在柵欄外等待，造成

車道堵車。有些字幕機除了告知駕駛人車號，與是否可進入外，系統故障時還可以顯示故障

訊息，有些字幕機甚至還有判別文字的語音功能。在車道安裝「字幕機」和「對講機」，與管

理櫃台形成互動機制，讓駕駛人無法進入時可尋求協助，已慢慢形成趨勢。通常配備有字幕

機的車牌辨識系統，辨識率必須十分準確，因為必須將辨識結果呈現給駕駛，不能靠模糊比

對，僅辨識部分車號讓駕駛通過了事。 

 

夜間補光機制 

隨著 LED 科技的進步，降低了夜間車牌辨識的困難度。車牌辨識系統，夜間一定是使用

白光燈補光，不宜使用紅外線補光的方案，在文後 Q&A 會作詳細的說明。新式的車牌辨識專

用補光燈，除了有感應器（光敏電阻）偵測白天自動關閉，夜間自動開啟外，更加了延時關

閉的功能。延時關閉的功能是，當車頭大燈照射補光燈時，感應器不會因車頭大燈照射而立

即關閉，會延長關閉的時間，讓車輛有足夠的時間，補光辨識通過柵欄。車輛通過後，車頭

大燈不會繼續照射補光燈感應器，如此補光燈可以繼續在黑暗中亮著。 

 

 

車牌辨識相關 Q&A 

 

Q: 為何夜間車牌辨識，需使用白色補光燈，而不適合使用紅外線呢？ 

A: 光譜中，頻率與能量是呈正比的關係，高頻藍色系的能量，遠大於低頻紅色系的能量，足

夠的藍光能量才能使快門加快不致畫面拖影，這也是為什麼高速公路使用藍光補光燈的原



因；白光中含有藍光，但因藍光補光燈較不易取得，於是使用較易取得的白色補光燈。另一

個原因是，市售 CMOS 攝影機在紅外線補光機制下的黑白畫面，與紅色有關係的圖案會被淡

化，造成圖形特徵差異極小無法辨識，比方說計程車牌或重機車牌。 

  

Q: 白色補光燈十分刺眼，夜間車牌辨識可以不要補光嗎？ 

A: 許多車牌辨識建置系統時，補光燈架設的概念是錯誤的；補光燈不是照車子，而是應該照

地面。台灣車牌表面漆料塗層的關係，補光燈往車子照，不只讓駕駛刺眼，更會導致車牌反

光。補光的用意，最主要是增加攝影機快門的速度，讓拍攝影像不致拖影模糊，所以只要讓

攝影機畫面中的地面，反射足夠的亮度，就可以有加速攝影機快門的效果了。重點是，如此

才不會讓駕駛，通過車道時刺眼。 

如果辨識時，車速完全是靜止的話，其實是可以不使用補光燈的，某些高階攝影機，使用大

靶面的 CMOS 感應器，可以在低亮度環境下取得車牌影像，一樣達到可辨識的效果。 

Q: 某些市售車牌辨識系統，號稱辨識準確率達 99%，是真的嗎？ 

A: 沒有將辨識條件定義清楚，談辨識率是沒有意義的。例如使用內文中計程車牌為測試照

片，有些車牌辨識系統沒有具備找車牌的演算機制，辨識率可能成 0%。大角度入車道，因為

字體扭曲，辨識率也會下降。甚至車號中包含數字不同，辨識率也會有差異；比方說，內文

提及的新式數字 3，與其他數字的辨識率，就相對較低。 

所以辨識率的高低，會因為辨識條件不同而有極大的差異。沒有定義辨識條件，號稱辨識率

99%是沒有意義的。但近代辨識演算法則，辨識率達 99%是可以做到的，唯論述繁瑣在此不

作詳解。挑選車牌辨識系統，還是請業者實體展示測試，較能看出優劣!! 

Q: 某些市售車牌辨識系統，號稱辨識速度小於 1 秒，是真的嗎？ 

A: 使用最新演算法與處理器，讓辨識速度小於 1 秒是可以辦到的。但這卻成了廣告台詞，很

多系統實際使用測試時，都需要 5~6 秒，甚至更久。這是因為誤解了車牌辨識系統的運作流

程，整個流程所需時間包含：（1）辨識車號時間（2）比對名單時間（3）開門信號脈波時間。 



最新演算法與處理器，可以讓「辨識車號時間」+「比對名單時間」只要幾毫秒就完成，但「開

門信號脈波時間」起碼要接近 1 秒鐘較為嚴謹，避免信號遺失，防止柵欄機尚未接受完整脈

波信號，信號就結束了。 

門禁管制邏輯，一定是一個流程作完之後，再循環下一個。不可能同時辨識 A 車，另一方再

幫 B 車開柵欄，這樣違反了管制邏輯。所以從辨識車號到柵欄開門，再辨識下一個車號，起

碼也要 1 秒的時間，不可能小於 1 秒。1 秒已經相當快速，足夠應付大部分的案場了；有些

系統甚至需要 5~10 秒的時間，對小型停車場也是可以接受的。 

比對時間也會因內建名單筆數不同，所需時間也不同；比對 100 筆名單與比對 10000 筆名單，

當然速度會有差異。部分前端辨識系統，有名單筆數上限的話，通常內建名單達系統資源的

一半時，辨識比對時間會明顯拉長，這在挑選系統時，要確認清楚。 

Q: 車牌辨識系統關門信號的發出時機，會不會勿砸車或人？ 

A: 部分車牌辨識系統，會提供「IO 接點」，提供柵欄機或捲門作信號銜接。但為避免爭議，

大部分車牌辨識系統僅提供開門信號，而不提供關門信號。關門時機由柵欄機或捲門自行控

制，通常使用「倒數讀秒」、「紅外線遮蔽」、「雷達微波」、「防砸地感」(註 3)等方式控制關門

時機。 

註 3:「倒數讀秒」，例如開門十秒後關門。 

「紅外線遮蔽」，車輛通過，紅外線無遮蔽後關門。 

「雷達微波」，車輛通過，雷達微波偵測環境無感應後關門。 

「防砸地感」，車輛通過，地埋感應線圈無感應後關門。 

Q: 為什麼臨時收費停車場，繳費時會出現數個車輛進入照片讓您選擇？ 

A: 臨時收費停車場營業對象是外來車輛，不可能有已知名單。如果把車牌辨識當作是一場考

試，那內建名單就好比是正確答案。比對名單演算就等於參考正確答案，臨時收費車牌辨識，

沒有名單可參考，那系統怎知道辨識的車號是否正確?! 只好給駕駛幾張接近條件的照片選

擇，由駕駛告訴系統正確答案，是否辨識車號正確。但若遇有心人刻意作弊，那只好列入呆

帳了!! 

Q: 為什麼有些車牌辨識系統，僅辨識阿拉伯數字？ 

A: 阿拉伯數字 0~9 只有 10 個字型，但英文字母 A~Z 有 26 個字型；若不處理英文字母只處理

阿拉伯數字的辨識，可以大大降低程式的複雜程度。更不用去處理 B 和 8、Q 和 0、I 和 1 的

區別。承上題，有些臨時收費停車場因繳費機有車輛圖片選擇，所以只要辨識阿拉伯數字就

夠了，找出所有相關聯的車子照片，讓駕駛勾選繳費。 

Q: 如何避免跟車問題？ 

A: 沒有一套車牌辨識系統，可以徹底解決跟車問題。這就像車輛防盜系統一樣，防盜系統僅

能降低遭竊的風險，但無法完全杜絕竊盜。處理跟車問題，通常會使用進出都管制的模式，



跟車進入停車場後，亦須跟車出場，降低投機者的跟車意願。甚至使用快速柵欄機，加速關

柵速度，提高跟車的風險嚇阻駕駛跟車，但較不建議此種方案。 

Q: 如何辨識偽造車牌？ 

A: 沒有一套車牌辨識系統，可以辨識偽造車牌。偽造車牌屬於刑法，非軟體開發商所能處理

的問題。但可藉由某些車牌特徵的演算法則，提高投機者作弊的難度，而非手寫一張數字與

英文車號，就能通過辨識進入停車場。 

避免讓投機者知道啟動辨識的時機與方式，在系統沒啟動辨識的情況下，柵欄當然也就不會

開門。所以上述「(5) 啟動辨識機制的時機」，也是個製造商的機密。 

Q: 進出同車道情況下，如何處理車輛駛出停車場時，辨識車尾車牌，導致二次開門？ 

A: 沒有一套車牌辨識系統，可以辨識「車頭車牌」或是「車尾車牌」。此類問題可以使用軟

體或硬體方式解決。 

使用軟體邏輯演算方式，解決此一問題成本較低，但此類解決方案為各家業者關鍵技術機密，

在此不詳述。較常見的方式是使用「電子圍籬」的概念，在攝影機畫面「設定虛擬的線條」，

藉由物體遠離或接近線條，來判斷車輛方向為進入或駛出。 

使用硬體設定方式，解決此一問題成本較高，較常見的方式會使用「車道管制器」，進出入口

各埋設兩個地感，藉由觸發地感的先後順序，來判定車輛方向為進入或駛出。或者使用微波

雷達，藉由偵測信號的漸強或漸弱，來判定車輛進出方向。 

有些業者直接以「倒數讀秒關門」的方式，來處理辨識到車尾車號導，致二次開門的問題，

這也是一種低成本的解決方案。 

Q: 車牌辨識可用於機車或電動車嗎？ 

A: 機車無前車牌，只有後車牌，所以僅能作「後車牌」的車牌辨識。辨識後車牌，架設環境

需有足夠的車道深度，將攝影機架設在機車辨識區的後方，如果出入口臨路或短車道，那就

無法架設了。 

一般社區管理，會使用車牌辨識管理汽車，e-Tag 辨識管理機車。或是僅管理汽車，不管理機

車，畢竟機車較不佔空間，較無車位占用問題。 


