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一、計畫中文摘要 
關鍵字：迴歸、檢查、截尾、時間序列、車流、佔有率、預測 
 道路容量、規劃設計，攸關道路交通績效甚鉅。都會區尖峰時間之瓶頸路口

經常交通癱瘓，如何有效規劃設計道路及正確預測車流量，來解決交通窘境成為

目前政府相關單位之首要課題。 
 目前國內之號誌系統仍採定時時制 TOD 運作模式，採動態控制策略或觸動

控制策略，號誌系統與應對之控制策略於學術研究單位仍以實驗性質居多；產業

界主要礙於區域控制策略應用所需之理論層次較高，且多需搭配完全之及時交通

資訊(full information)，且偵測器單價不低，不論國內外相關系統或研究，地方政

府多不敢貿然採用，難有實質成果。國內號誌系統於尖峰時間仍多由保安警察人

員於瓶頸路口執行交通指揮與號誌控制，雖可收及時控制之效，但因操控人員個

人主觀判定之變異性極大，常無法有效達到車流之續進與號誌之連鎖。因此，若

能正確預測出車流量，或許會有相當大的幫助。 
 本研究之主要目的在於求得車流曲線模式的方程式，並找出描述此模式的適

合度指標，且正確預測出車流量。首先利用車流之歷史資料，以統計方法建構一

套車流預測模式，並進行推估，若能正確預測，便能提升整體交通績效。 

 

二、研究計畫之背景及目的 
1. 研究背景 
 道路容量、規劃設計，攸關道路交通績效甚鉅。都會區尖峰時間之瓶頸路口

經常交通癱瘓，如何有效規劃設計道路及正確預測車流量，來解決交通窘境成為

目前政府相關單位之首要課題。 
 目前國內之號誌系統仍採定時時制 TOD 運作模式，採動態控制策略或觸動

控制策略，號誌系統與應對之控制策略於學術研究單位之著墨不少，但仍以實驗

性質為主，證實效果並無顯著影響；產業界目前尚無實作，主要礙於區域控制策

略應用所需之理論層次較高，於實務應用時難以直接應用，且多需搭配完全之及

時交通資訊(full information)，然而偵測器單價不低，若採用較少之偵測設備，則

無法達到交通改善績效，交通控制策略形同虛設，而另一方面，不論國內外相關

系統或研究，地方政府多不敢貿然採用，缺乏明確市場誘因下，難有實質成果。

 目前國內多數號誌系統於尖峰時間仍多由保安警察人員於瓶頸路口執行交

通指揮與號誌控制，雖可收及時控制之效，但因操控人員個人主觀判定之變異性

極大，就單獨路口而言，尚難以維持固定水準以上之號誌運作績效，且個人操控

範圍與可視範圍僅及於所在路口，即便透過無線電互相傳遞訊息，仍無法有效達

到車流之續進與號誌之連鎖。因此，若能正確預測出車流量，或許會有相當大的

幫助。 



2. 研究動機及目的 
 正確的計算道路容量，與道路規劃設計、績效評估之成效有這莫大關係。而

台灣地區車輛的駕駛習性、車流的組成、道路幾何設計及其他道路交通特性均迥

異於國外情況，並不能完全套用國外的車流模式來分析。針對國人之駕駛行為與

道路之車輛特性、交通特性及道路時值特性等，研擬一套適用於台灣地區道路容

量計算方法，而找出車流曲線模式是所有工作的第一步，因此求得車流曲線模式

的方程式，並找出描述此模式的適合度指標，且正確預測出車流量便是本報告的

目的。 
 

三、研究方法與流程 
1. 資料背景 
 根據台灣地區公路容量手冊及美國公路手冊中對於交通車流的運作狀況，通

常以流量(flow)，速度(speed)與密度(density)等三個基本衡量要素來描述，現將其

定義及特性加以簡述，且說明密度(density)與佔有率(Occupancy)的關係。 
1.  流量(Flow, q) 

 此值為測量車流大小的變數，定義為在某一時段(T)內通過單一車道或車道

 群某一斷面的車輛數(N)，此流量可以表示為 q=N/T，單位可為年、月、日、

 小時或更小的時間單位。 
2.  速率(Speed, u) 

 單位時間內車輛行駛或移動的距離，其單位為公里/小時。一般所使用的速

 率都為平均旅行速率(average travel speed)，較能表現出整個車隊的特性。平

 均旅行速率可分為時間平均速率以及。 
 (1)  時間平均速率：係指在某一瞬間內，通過某一特定點之車輛速率的算術

  平均數。 
 (2)  空間速率：車輛或車隊通過某路段的距離與所需時間的比值。 

一般利用雷達測速器與偵測器所量測的速率平均值，稱為現點速率，其算術平均

數即為時間平均速率。現點速率之調和平均數即為空間平均速率。本研究中所指

的速率則為空間平均速度。 
3.  密度(Density, k) 

 定義為某段時間內在單一車道或車群中單位長度上之車輛數，單位為（輛 /
 公里）。 

4.  佔有率(Occupancy) 
    有車時間佔全部時間的百分比，單位為 (%) 
 
2. 資料處理及選取 

本研究數據來自雷達微波偵測器 RTMS，將偵測器架設至道路旁，擷取車流

量、佔有率和平均速度等資料，每十秒鐘記錄一次，偵測器可二十四小時運作。 



資料收集時間為 2005 年 4 月 25 日早上七點三十分至十點二十一分共 1001
筆資料。由於當天是星期一早上的上班時間，預期將會有塞車的情況存在，於是

採取此筆資料當作樣本 [附錄一] 。 
 
3. 變數解釋 

資料裡面 vol1～vol3 分別代表 zone1、zone2 和 zone3 的車流量，vol＝0 表

示 10 秒內無車輛經過，vol = 8 表示 10 秒內有 8 輛車經過。oc1～oc3 分別代表

zone1、zone2 和 zone3 的佔有率。oc = 0 表示佔有率是 0﹪，oc = 100 表示佔有

率是 100﹪。avgspeed 代表 10 秒內經過車輛的平均速度。值得注意的是，由於

偵測器設計與設置區位的問題，流量大於某個值之後將觀測不到，於是在我們的

模式裡將會考慮 Censor 的問題。 
 

4. 分析過程 
首先了解車流量與佔有率的關係，將當天早上的 1001 筆資料畫出 zone1 的

Occupancy1－Volume1 散佈圖與 Avgspeed－Volume1 散佈圖。 
 

圖 3-1：Occupancy1－Volume1 散佈圖 
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圖 3-2：Avgspeed－Volume1 散佈圖 
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觀察圖 2-1 發現 zone1 的流量與佔有率之間皆有二次曲線的關係，由於流量

會被前一期的流量所影響，於是模式假設裡有二次項的佔有率變數與時間序列

AR(1)的存在。又因偵測器偵測車流量時，當流量大於某一值之後將無法觀測，

於是模式假設裡定義一個常數為 Censor 值。再觀察平均速度與流量之間也有二

次曲線的關係，於是模式假設裡有二次項的平均速度變數。 
 

四、車流預測 
 將資料數據放入已估計之模式裡，並對 zone1 的車流量作預測，可得到以下

的對照圖。 
圖 4-1：Sample Volume1 和 Forecast Volume1 對照圖 
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Forecast Volume 1
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再將樣本流量與預測流量做累積處理，並畫入同一個圖裡，則更可以清楚的

發現此模式所預測之車流量相當接近於資料數據。 
 



圖 4-2：Cumulate Sample Volume 和 Cumulate Forecast Volume 對照圖 
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