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摘要 
現在科技愈來愈往人工智慧發展，自動駕駛車也成為焦點，比起以往的循跡  

車，自動駕駛不限於只能在地上有引導線的軌道運行。 
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前言 
 

動機與目的： 
 

人工智慧將是未來科技的趨勢，目前生活上的各個方面都在試著加 入

人工智慧讓生活更加便利而交通也不例外，全自動駕駛車是汽車未

來發展的趨勢。 

預期結果： 
 

當我們控制車子繞著跑道跑了 10~20 圈後，樹莓派攝像機會收集

到很多路況資料，將這些資料送至 PC 訓練後回傳，使車子能夠自動

駕駛。 
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理論探討 
 

硬體架構： 
 

1. 動力系統 
 

接收器會接收搖桿上面油門跟轉向的訊號，接收訊號後，傳到

這個電子變速器，電子變速器就會接到直流馬達，整個動力架構大

概就是長這樣 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 1 動力系統架構 
 

2. 樹莓派與其周邊元件 
 

donkeycar 的架構可以簡化成這樣，樹莓派連一個相機，而電子

變速器需要傳送 pwm 訊號，所以要一個馬達控制板(PCA9685)，而電

子變速器主要是控制油門，除了油門以外還要有轉向，所以要透過

伺服馬達控制轉向 
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圖 2 硬體架構 
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軟體系統： 
 

連接SSH 
 

圖 3 SSH 
 

連接到PI 
 

 

圖 4 連接畫面 
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樹莓派配置： 
 

到樹莓派中的 raspi-config 開啟之後會使用的權限，例如 
 

camara、I2C 等 
 

圖 5 raspi-config 
 

 

連接搖桿： 

 

                       圖6   藍芽連接指令 
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搖桿與車子的校準： 
 

利用PCA9685 校準轉向及油門 
 

圖 7 channal-1 轉向校準 
 

圖 8 channal-2 油門校準 
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製作跑道及蒐集資料: 
 

接下來要製作車子的跑道，我們在網路上及樹莓派官方網站蒐集跑道的製作方式，並

在場地實際測試路徑後，用膠帶完成跑道(圖 8)，必須注意的是場地對 

之後收集到的資料會有影響，例如光線太亮或暗的地方會影響拍出來照片。 

跑道製作完成後，要進行資料數據收集(圖 9)，收集方式是操縱車子繞著跑道，沿途

中攝像機會以每秒 10張照片的頻率來收集我們所需的照片，資料在收集 

的差不多時(約2萬張以上)，就可以把資料整理訓練了。 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                           圖 9                                          圖 10 
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攝像機測試 
 

 

在搜尋欄打上ip後面加上:8887就可以測試相機鏡頭是否正常 
 

 

 

 

 
                                                                 圖 11 
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專題設計 
 

流程圖： 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 12 
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甘特圖 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
                                                                     圖13 
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專題成果 
 

 

執行自駕指令 

 
圖14 

連接PS4搖桿 

切換自動駕駛模式 

 

 

 

 
                         圖15 
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                            圖16
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組員個人資料： 
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