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一、摘要 

 

本專題以 TCROS 規範（如圖 1.1）作

為車聯網中的開放標準，模擬北科大周邊 

緊急車輛（EV）優先通行系統，模擬台灣

車聯網標準封包 RSA、EVA 在 EV、一般車

輛及 RSU之間的交互過程，SUMO作為交通

模組；NS-3作通訊模組，使用 MOSAIC 模

擬整合平台來實現。使 EV 能提升行車效

率並縮短救援反應時間。 

關鍵詞： 

TCROS (Taiwan C-ITS Roadside Open 

Standards):臺灣協同智慧運輸車聯網路側

設施資通訊開放標準。 

OBU (On Broad Unit):車聯網車輛端通訊

設施。與 RSU以短距無線方式傳輸。 

RSU (Road Side Unit):車聯網路側端通訊

設施。與 OBU以短距無線方式傳輸。 

緊急車輛告警(EVA)：向周圍車輛發布緊

急車輛正在附近運行的訊息，使附近旅行

者提高注意。訊息中包含了 RSA的訊息欄

位以及緊急車輛的屬性欄位。 

路側告警(RSA)：向旅行者提供附近道路

交通可能遭遇的風險告警。 

 
圖 1.1 TCROS 應用範圍 

二、緣由與目的 

 

依城市交通朝向智慧交通運輸的方

向，EV 常因交通號誌延誤或其他用路人

而影響救援效率。尤其在道路密集、車流

量高地區，EV 通行時面臨的阻礙更加明

顯。我們透過 RSU、OBU 來模擬 V2I、V2V，

讓緊急車輛主動「溝通號誌及其他車輛」，

使一般車輛能夠提早避讓出空間，並透過 

RSU 跳播 RSA，使路人提早警覺，實現 EV 

優先通行。 

 

 

三、系統架構 

 

 

圖 3.1 MOSAIC Ambassador 整合

架構 
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圖 3.2 V2X應用架構 

 

四、研究報告內容 

 

1. 場景說明： 

下圖利用 MOSAIC OD-matrix 自

動生成隨機車輛，起始-終點：300輛／

小時；終點-起始：100 輛／小時，另外

添加每個路線各 5台一般車，出發模擬

時間如表 4.1，EV 出發時間為模擬時間

第 35秒。 

 

Route R1 R2 R3 

出發時間

(sTime) 
31 33 36 

表 4.1 車輛出發時間 

 

  圖 4.1 各場景救援效率提升率 

 

由圖 4.1可見，號誌優先請求 (SRM) 對

於各路線都能提升救援效率；相對來說，

緊急車輛告警 (EVA)在車流量不足或前

方無車輛擋道，就沒有太大的差異，如 

Route- 2、Route 3。 
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