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【NICE CAR】 

壹、摘要 

這個專題旨在透過將 FPV（第一人稱視角）鏡頭安裝在遙控車上，實

現一種更直觀的駕駛體驗。利用FPV鏡頭，使用者可以從車輛的視角進行

控制，仿佛置身於車內，達到沉浸式的操作感。為了實現遙控車的遠程

控制，我們選擇了 ESP8266 作為無線通信的核心模塊，通過 Wi-Fi 將指令

傳輸至遙控車，並且使用方向盤與油門控制車輛的移動與轉向。 

這個專題不僅增強了駕駛過程中的互動性，也提供了一個創新的方

式來駕駛遙控車，實現了第一人稱視角的駕駛體驗。 

 

貳、 研究動機 

我們的研究動機源自於對駕駛高性能跑車或賽車的嚮往。然而，對於

大多數人來說，擁有這樣的車輛往往需要龐大的財力支撐，對我們學生

而言更是難以企及。因此，我們開始思考，是否有可能用較低的成本創

造一種能夠模擬駕駛快感的方式，讓更多人能夠體驗到駕駛的樂趣。這

種願望成為了我們研究的初心。 

除了經濟限制，我們也注意到傳統的遙控車操作方式較為單調，使用

者僅能通過遙控器以第三人稱視角進行操作，缺乏身臨其境的沉浸感。

因此，我們希望透過技術創新，讓遙控車的操作更具互動性與真實感，

實現從駕駛者視角操作車輛的效果，進一步提升使用體驗。 

為了實現這一目標，我們決定結合 FPV（第一人稱視角）技術與遙控

車。FPV 技術讓使用者能夠直接觀看車輛的視角畫面，彷彿親自坐在車內

操控一樣，提供更逼真的駕駛感受。同時，我們選擇了 ESP8266作為無線

通訊核心模組，以低成本實現遠程控制功能，並搭配方向盤與油門，模

擬實車的操作方式，讓駕駛體驗更為完整。 

透過這個專題，我們希望突破現有遙控車的使用框架，讓它不僅僅是

一個娛樂工具，更成為一種創新的駕駛模擬平台。我們的目標不僅是滿

足自身對駕駛的熱愛，還希望為更多有相同夢想的人提供一個低門檻、

富有樂趣的駕駛體驗方式。 
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參、 主題與課程之相關性或教學單元之說明 

一、 硬體製作 

 (一)、數位邏輯實習 
我們利用高二時所學的麵包板接線技術來對車上的供電系統

進行分配，並且對線路進行整理。 

 (二)、電子學實習 
我們利用高二電子學實習時所學，對電子元件進行焊接，並

且使用降壓模組來對系統電壓降至能夠供給 Arduino UNO 及

ESP8266 進行正常且穩定的運行。 

 

二、 程式撰寫 

 (一)Arduino 
我們利用高二智慧居家監控實習中學到的 Arduino (圖 1)，

作為 NICE CAR 核心晶片 ESP8266 和 Arduino UNO 的驅動程式，使

其能連接網路並完成轉向和油門數值的接收、解碼和輸出。 

  

圖1 Arduino 
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 (二)、C# 
C#(圖 2) 是由微軟開發的現代物件導向程式語言，主要用

於.NET 平台。它的語法簡單、強型別，支援物件導向特性如類

別、繼承和多型。C#擁有自動垃圾回收、LINQ 查詢語法、並且支

援跨平台開發(.NET Core)。它適用於桌面、Web 和行動應用程式

開發。 

 

                     

 

肆、 研究方法 

一、 研究流程 
在六月底訂下專題題目後，組員們開始卯足全力查找相關網路資

料，並在八月底買了第一批測試元件，著手麵包板接線測試和基礎程

式編寫。十月初做 WIFI 無線連接和訊號類型測試。十月中旬連線及

訊號傳輸調教完成。在十一月時進行硬體組裝和除錯，並優化軟體系

統和硬體接線。到了十二月尾聲車身也被設計完成。其餘時間都花在

拍攝影片和除錯，且在隔年一月測試了供電穩定性和動作影片拍攝。 

 

二、 使用材料 

 (一)、Arduino UNO 
 Arduino 系列電路板的設計大多使用 Atmel AVR 單片機。

這些電路板配有一組數字和類比 I/O 引腳，可以連接各種擴展板

或麵包板(Shields 擴充版)和其他電路。我們使用 Arduino 

UNO(圖 3)來進行六位數訊號的解碼，並傳送至遙控車執行動作。

其規格如表 1。 

圖2 C# 
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 (二)、ESP8266 
 ESP8266(圖 4)內置了 1MB快閃記憶體，其允許單晶片設備能

夠直接連接到 Wi-Fi 進行使用。這是我們最重要的通訊設備，我

們用它來接收由電腦端發送的訊號並傳送給 Arduino UNO 使用。 

其規格如表 2。 

 

 

 

 

 

 

三、 使用軟體與服務 

 (一)、Autodesk Inventor 
一款能輕鬆入門的工業繪圖軟體，擔任這次專題的硬體設計

擔當，我們用它來建模和繪製草圖，是硬體製作的根本。 

Arduino UNO 

尺寸 53.4mm*75mm 

輸入電壓 3.0V ~ 3.6V 

外接電源 7.4V 鋰電池 

頻率 16MH 

ESP8266 

晶片 ESP8266-12F 

輸入電壓 7.4V 鋰電池 

輸出電流 800MA 

頻率 80 MHZ&160 MHZ 

表1 Arduino UNO 

圖3 Arduino UNO 

表2 ESP8266 

圖4 ESP8266 
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 (二)、Arduino IDE 
作為 Arduino 語法的開發環境，能配合多種晶片進行編譯和

多樣的程式庫可供使用。我們用其對 ESP8266 晶片和 Arduino 

UNO 版進行程式的編譯。 

 
 

 

 

 (三)、Unity 
作為免費且最泛用的開發引擎，能整合各種外接設備，同時

兼具 WIFI 連接，與 Arduino 互動等功能。我們用其讀取方向盤

及踏板的數值，並對 ESP8266 晶片和 Arduino UNO 版進行資料傳

遞。 

 
  

圖5 Inventor 

圖6 Arduino IDE 

圖 7 Unity 
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伍、 研究結果 

一、 主體結構 
以遙控車為主體，裝載兩種開發版，分別負責網路連線和發送動

作指令。加上 FPV 鏡頭和傳輸設備，實現第一人稱駕駛。 

 

二、 軟體通訊架構 
設備通訊方面，我們最終選擇使用網路通訊，原因有兩點：第

一，網路伺服器我們已有相關架設經驗，會比使用藍牙系統更好上手

和除錯；第二，藍牙模組有時會和晶片產生衝突並且來要另外多加一

顆藍牙模組在系統中，大幅增加操作難度和整體大小。 

在整個通訊過程中使用了 2 種程式語言，C++和 C#，透過網路傳

輸裡最合適的 UDP 協定，延遲和資料丟失率都大幅減少，同時 unity

和 Arduino 都具備 UDP 協定的傳接功能，流程圖如(圖 8)。 

                                 

 

 
  

1.Unity 軟件讀取方向盤和踏板數

值 

 

2.用數學式整合成 6 位數變數 

 

3. 透 過 UDP 連 網 傳 輸 數 值 給

ESP8266 

 

4.Esp8266 接收後用類比訊號傳遞

給 Arduino UNO 

 

5.Arduino UNO 將數值拆解成轉

速、轉向 

 

6.把兩個數值發送給遙控車 

圖8 流程圖 
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(一)、電腦端 
負責執行數值的轉換，把檢測到方向盤的值，通過 UNITY(圖

5)經過數學式轉換成 6 位數的值後(圖 6)，通過 WIFI 傳給遙控車。 

 

 
 

 
 
 

 
(二)、ESP8266 及 Arduino UNO 端 

UDP 協定一次只能傳輸一種資料類型，遙控車控制轉速、轉

向又限定 int 變數，我們選擇將兩個數值整合成一個變數，而不

是使用陣列傳輸後轉變資料類型，這樣會消耗過多內存空間和造

成大量延遲。 

遙控車控制轉速、轉向的程式邏輯是透過輸入 1100~1900μs

區間的電流週期(圖 8)，實現伺服馬達和無刷馬達的變向、變速。

我們先是將方向盤的數值(str:-1~1)等比放大成 1100~1900；踏

板的數值(acc:0~1)等比放大成(1300~1700)，再分別將個位數去

除，使其變為兩個三位數字，再將方向盤(str/10)數值乘上 1000

圖 9 Unity 介面 

圖 10 C#介面 
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後與踏板(acc/10)數值相加(str*1000+acc)發送給 esp8266，

Arduino UNO(圖 7)收到後會先除 1000 還原方向盤數值(小數點後

面會自動去除，那是 int 資料類型在 C++語法裡的內建功能)，乘

10 使遙控車能夠辨識(此時方向盤數值會回到最初的 str)，再將

收到數值(receive)減去 100 倍方向盤數值(recieve-100*str)，

乘 10 還原原本的踏板數值(acc)，再分別發送給無刷馬達、伺服

馬達。 

 

         
 

 
 
 

陸、 討論 

一、 更大的電池 

目前我們的專題只能運行13分鐘，對於遊玩體驗是大打折扣，所

以我們希望能找到更輕便但容量大的電池。 

 

二、 FPV 傳輸範圍跟穩定性 
連線實驗，我們明顯發現連線強度在長距離，會出現嚴重的閃爍，

因為 FPV 傳輸器是利用無線電通訊，並用天線接收 FPV 傳輸器發射的

訊號來讀取畫面。所以如果車子跑太遠或訊號雜亂，都會使其閃爍或

圖 11 UNO 程式碼 

圖 12 ESP8266 程式碼 
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斷線。 

為此，我們希望能想出其他的傳輸來取代目前的無線電傳輸，在

現階段我們討論出的最佳做法是也使用WIFI傳輸，這樣能讓畫面更清

楚並穩定。 

 

三、 更輕的產品 
我們專題的初衷是讓開車走向人群，並讓人們方便開車和隨心所

欲的駕駛，但礙於各類板子的重量，我們的產品始終無法做到符合我

們期望的重量。 

為此我們希望研發自己的板子。事實上經過討論傳輸板子不難自

製，我們都知道它的原理，搭配上電路板雕刻技術，實現自製更輕的

板子應該可行，不然直接更換傳輸方法也是值得嘗試的選擇。 
 

柒、 結論 

本專題成功地將 FPV（第一人稱視角）技術應用於遙控車的操作，實

現了從駕駛者視角進行操控的目標，為使用者提供了一種沉浸式的駕駛

體驗。透過將 FPV 鏡頭安裝於遙控車上，並利用 ESP8266 作為核心的無線

通信模組，我們成功建立了穩定的Wi-Fi 連接，實現了遠程指令傳輸和車

輛的即時操控。使用者可藉由方向盤與油門進行直觀的移動與轉向控制，

仿佛親臨車內駕駛，增強了操作的真實感與趣味性。 

在實現過程中，我們克服了硬體整合、通信延遲與穩定性等技術挑

戰，最終完成了一個功能完善且互動性強的系統。這項成果不僅為遙控

車的操作方式帶來了創新，也展示了FPV技術在娛樂與教育領域的應用潛

力。此外，專題的開發過程為無線技術與沉浸式互動結合的應用研究提

供了參考價值，並對未來更先進的遙控技術設計具有啟發意義。 

綜上所述，本專題的成功不僅實現了技術上的創新，還為探索更具

沉浸式的遙控操作模式開啟了新的可能性，進一步推動了 FPV技術在多元

領域的應用發展。 
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子書)。碁峰。 
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Technologies/InputSystem 
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玖、 附錄： 

一、 作品分工表  

  參賽學生 工作任務 

      A 程式撰寫、影片拍攝 

      B 3D 建模 

      C 程式撰寫、書面報告製作 

      D 程式撰寫、硬體組裝 

    

二、 競賽日誌 

年 進度 紀錄 工作分配 

113 5 6 資料蒐集 地點：科辦 

器材：手機、電

腦 

時數：3 小時 

同學 A：資料查詢 

同學 B：資料查詢 

同學 C：資料查詢 

同學 D：資料查詢 

113 6 6 討論主題 地點：科辦 

時數：1 小時 

同學 A：討論主題 

同學 B：討論主題 

同學 C：討論主題 

同學 D：討論主題 

113 6 20 結構討論 

功能討論 

地點：組長家 

時數：3 小時 

同學 A：功能討論 

同學 B：功能討論 

同學 C：結構討論 

同學 D：結構討論 
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113 7 2 結構討論 

功能討論 

地點：組長家 

時數：3 小時 

同學 A：結構討論 

同學 B：結構討論 

同學 C：結構討論 

同學 D：結構討論 

113 7 25 討論專題細節 地點：組長家 

器材：手機、紙 

時數：2 小時 

同學 A：功能討論 

同學 B：功能討論 

同學 C：結構討論 

同學 D：結構討論 

113 8 2 材料購買 地點：光華商場 

時間：3 小時 

同學 A：材料購買 

同學 B：材料購買 

同學 C：材料購買 

同學 D：材料購買 

113 9 12 軟體製作 

3D 建模 

硬體製作 

地點：實習工廠 

器材：手機、筆

電 

時間：6 小時 

同學 A：程式撰寫 

同學 B：3D 建模 

同學 C：程式撰寫 

同學 D：程式撰寫 

113 9 18 軟體製作 

3D 建模 

硬體製作 

地點：實習工廠 

器材：手機、筆

電 

時間：6 小時 

同學 A：程式撰寫 

同學 B：3D 建模 

同學 C：程式撰寫 

同學 D：硬體組裝 

113 9 23 軟體製作 

3D 建模 

硬體製作 

地點：實習工廠 

器材：手機、筆

電 

時間：7 小時 

同學 A：程式撰寫 

同學 B：3D 建模 

同學 C：硬體整合 

同學 D：硬體組裝 

113 9 25 軟體製作 

3D 建模 

硬體製作 

地點：實習工廠 

器材：手機、筆

電 

時間：7 小時 

同學 A：程式撰寫 

同學 B：3D 建模 

同學 C：硬體整合 

同學 D：硬體組裝 

113 9 26 軟體製作 

3D 建模 

硬體製作 

地點：實習工廠 

器材：手機、筆

電 

時間：6 小時 

同學 A：程式撰寫 

同學 B：3D 建模 

同學 C：硬體整合 

同學 D：硬體組裝 

113 9 27 軟體製作 

3D 建模 

硬體製作 

地點：實習工廠 

器材：手機、筆

電 

時間：7 小時 

同學 A：程式撰寫 

同學 B：3D 建模 

同學 C：硬體整合 

同學 D：硬體設計 
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113 10 28 軟體製作 

3D 建模 

硬體製作 

地點：實習工廠 

器材：手機、筆

電 

時間：7 小時 

同學 A：程式撰寫 

同學 B：3D 建模 

同學 C：硬體整合 

同學 D：硬體組裝 

113 11 16 軟體製作 

3D 建模 

硬體製作 

地點：實習工廠 

器材：手機、筆

電 

時間：7 小時 

同學 A：程式撰寫 

同學 B：3D 建模 

同學 C：功能測試 

同學 D：硬體組裝 

113 11 23 軟體製作 

3D 建模 

硬體製作 

地點：實習工廠 

器材：手機、筆

電 

時間：7 小時 

同學 A：程式撰寫 

同學 B：3D 建模 

同學 C：功能測試 

同學 D：硬體組裝 

113 12 23 簡報製作 地點：實習工廠 

器材：手機、筆

電 

時間：7 小時 

同學 A：簡報製作 

同學 B：簡報製作 

同學 C：簡報製作 

同學 D：簡報製作 

114 1 1 簡報製作 

 

地點：組長家 

器材：手機、筆

電 

時間：7 小時 

同學 A：簡報製作 

同學 B：簡報製作 

同學 C：簡報製作 

同學 D：簡報製作 

114 1 3 簡報製作 地點：組長家 

器材：手機、筆

電 

時間：7 小時 

同學 A：影片構思 

同學 B：影片構思 

同學 C：影片構思 

同學 D：影片構思  

114 1 4 影片拍攝、剪

輯 

 

地點：組長家 

器材：手機、筆

電 

時間：7 小時 

同學A：影片拍攝、剪輯 

同學 B：影片拍攝 

同學 C：影片拍攝 

同學 D：影片拍攝 

114 1 7 簡報製作 

 

地點：組長家 

器材：手機、筆

電 

時間：7 小時 

同學 A：簡報製作 

同學 B：簡報製作 

同學 C：簡報製作 

同學 D：簡報製作 
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114 1 7 簡報製作 

最終測試 

地點：實習工廠 

器材：手機、筆

電 

時間：7 小時 

同學 A：簡報修改 

同學 B：報告練習 

同學 C：最終測試 

同學 D：最終測試 

 

 


