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我們把程式寫進Arduino裡，利用Arduino驅動超音波感測器、雷射感測器、紅外循跡模組、藍芽控制模組，
在超音波感測器、雷射感測器、紅外循跡模組、藍芽控制模組接受到訊號時回傳給Arduino，Arduino裡的程式會
判別接下來自駕車必須採取的行動，將行動的電訊號傳給電機驅動板，電機驅動板會分配電流電壓給馬達，自駕
車就會開始動作。上學期我們的自駕車已經能達到基本避障功能以及藍芽遠距離控制，這學期我們優化了上學期
的雷射及超音波感測器讓自駕車的避障功能更為精確且速度更快，我們也對藍芽模組進行連接上的優化降低連接
錯誤的機率，最後我們特別加裝了紅外循跡模組讓車輛的行進模式可以有更多種選擇。

我們使用Arduino開發版、Arduino擴充版、XD-04-L298N-步進馬達驅動模塊、HC-SR04超音波感測器、藍芽連接器
等電子零件來組裝自駕車，我們將程式寫入Arduino開發板內，讓Arduino開發板執行該程式，程式會使Arduino
開發板驅動超音波板測器對自駕車的前方、右前方、左前方進行超音波掃描，偵測到前方有障礙物時Arduino內的
程式會使自駕車停下並且偵測左前方及右前方是否有障礙物，若其中有一邊沒有障礙物時，自駕車會往該方向前
進，若超音波感測器偵測到前方、左前方、右前方都是障礙物時，這時，自駕車將會後退並且重新執行上述步驟。
自駕車上也有搭載紅外循跡系統，紅外循跡系統可以辨別地板上的線，使自駕車沿著黑線前進。
我們的自駕車也有搭載藍芽系統，可以通過手機連接自駕車的藍芽系統，通過手機可以直接給Arduino下達指令，
達到用手機操控自駕車的目的。

隨著全球人口成長，與現代經濟模式的影響，造成都市人口密度上漲，都市可用空間減少，對傳統交通系統產生了
超額的負擔，大大地降低了運輸的效率，而為解決這些問題，希望藉由導入智慧城市與提升大眾運輸接駁量，更
新傳統交通系統使其智慧自動化提升，而自駕車就是這項改善計畫中的重要的一環。目前各大車廠都在佈局自駕車
這個尚未完全飽和的產業，以研發更新更完善的自動駕駛系統為目標。而我們有鑑於自駕車的發展及潛力，所以
選擇此一題目。這一學期我們在自駕車上額外加裝紅外循跡感測器、藍芽控制器、以及優化感測器的運作，並且
我們針對藍芽控制模組未發生連接錯誤的行為進行改正，使藍芽指令錯誤的機率降低。

因科技時代變化，近年來半導體感測器技術與影像處理技術大幅提升，使得自動駕駛有突破性的發展，許多車廠
已經看準商機紛紛研發屬於自己的自駕駛系統。隨著智慧城市發展與公共運輸接駁需求，自駕車產業科技已成為
全球產官學研技術發展重點。自駕車的系統可以追朔至西元1920年至西元1930年間，第一輛能自動駕駛的汽車出現
在西元1980年，隨著資訊科技的進步，自駕車的發展更是突飛猛進，目前各大車廠都在研發更新更完善的自動駕駛
系統。
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應用於自駕車之
光學雷達感測器模組

在這個專題進行時我們組裝了自駕車，為自駕車增加一個一個的零件模組以及功能，自駕車卻沒有以我們所期望
成功驅動，我們花了很多心力去排除問題，每一個零件的檢查看程式是否衝突是否有兼容性的問題，在選購
自駕車零件時也學習到了很多感測器的原理以及基本知識，透過這一次專題我們學到了很多，也很感謝一直在
教導我們的系主任林育立教授以及京碼李俊豪董事長。


