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智能车硬件介绍——电子元器件简介

主控板

主控板是机器的控制器，上面有

各种各样的端口，既可以接收外界

信息，又可以发出控制指令。它的

工作是：接收信号，处理信号，发

出信号。



智能车硬件介绍——电子元器件简介

单板电脑

单板电脑就是一台微型电脑，智能

车所使用的单板电脑为多核处理器，

其中搭载了linux操作系统，用于运行

视觉处理的python程序。
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摄像头

摄像头使用的是角度为120°的广角

USB摄像头，通过USB接口可以直接

连接到单板电脑并将图像信息回传给

单板电脑。
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无人驾驶——视觉识别

顾名思义就是计算机通过摄像头（视觉）识别、获取外界的实时图像。01

随后利用单板电脑对获取到的图像进行关键信息提取、筛选、处理分析等。02

03 最终将分析过后的图像传输给主控板，主控板则根据接收到的图像进行判断、发布后续指令。

什么是视觉识别？

04 探索者智能车就是利用视觉识别去进行车道线检测的。 
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无人驾驶——车道识别

通过视觉识别判断智能车是否偏离

白色车道线，如果偏离车道线就控

制智能车及时进行修正，保证智能

车能够一直在白色车道线内行驶，

从而实现车道识别的目的。

浅析车道识别

在行驶过程中，我们规定两

个方向，一个是智能车行驶

时车头的方向、一个是白色

车道线的方向。
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安装在智能车模型上的摄像头捕捉到的画面

称为第一视角画面，图中1号图像为原始图

像。

01

二值化：首先对图像进行灰度处理，我

们可以设定一个阈值，当灰度值高于阈

值时，该点设为白色；当灰度值低于阈

值时，该点设为黑色。

通过对阈值的调整，可使图像变为二值

化图像，即黑底加白色车道线的图像，

图中2号图像为二值化处理后的图像。

02

通过视觉巡线进行车道线检测，需要完成以下步骤（Opencv）：

1 2

3 4
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图像裁剪：在二值化处理后的图像中，一半

为道路画面一半为前方环境画面。图像处理

仅需要道路画面，因此只需截取道路画面即

可，其他画面可省略，从而减少图像中的干

扰，图中3号图像为图像剪裁后的画面。     

03

通过视觉巡线进行车道线检测，需要完成以下步骤（Opencv）：

1 2

3 4
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图像滤波：剪裁后的图像中可能存在一些白

色斑点，斑点由于坐标点位置的灰度值与白

色赛道线相似，因此无法用二值化消除。

  我们对二值化后的图像进行腐蚀，可使用

高斯模糊、中值滤波、双边滤波（去除噪点

的方式）等去除出两条赛道以外的白色斑点，

去除噪点后我们可以看到的是两条清晰的没

有斑点的白色赛道线。

04

通过视觉巡线进行车道线检测，需要完成以下步骤（Opencv）：

1 2

3 4
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边缘检测：滤波后的图像已经可以进行数据

分析了，但此时状态能获取到的信息依然只

是图像中每个坐标所对应的HSV值（色调、

饱和度、明度）。因此我们需要提取各个坐

标点之间的联系，此时可以使用canny变化

（Opencv中自带的一种边缘检测方式）将

两条直线提取出来。

05

通过视觉巡线进行车道线检测，需要完成以下步骤（Opencv）：

1 2

3 4
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直线检测：边缘检测将获取车道检测所需的

两条直线，并获取车道线的斜率，根据该斜

率，即可判断智能车模型与车道之间的偏差

角度。两条车道中某一条斜率增大，则表示

智能车模型偏向该侧车道，此时需向控制电

机向另一边转向。图中4号图像为直线检测

后的图像。

06

通过视觉巡线进行车道线检测，需要完成以下步骤（Opencv）：

1 2

3 4
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无人驾驶——无人驾驶模块介绍

视觉识别车道偏差角度模块

该模块在【钛星库】——【探索者×1】中。

该模块代表摄像头识别车道后回传给主控板的车头与车道线间的偏差角度。

正值代表探索者向左偏转，产生了右偏差角度，负值代表探索者向右偏转，产生了左偏差角

度，数值越大代表偏差角度越大

该模块为视觉模块，因此上传至智能车后，智能车会有一段等待启动的时间，大约30~50秒。启动

过程中两侧灯带会一直闪烁，当启动完成后，智能车播报语音“摄像头已启动”，两侧灯带会常亮

1秒后熄灭，表示启动完成。
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以“视觉识别车道偏差角度”模块获

取到的转向角度作为参数依据，来修

正两侧电机的转速。
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当“视觉识别车道偏差角度”模块

检测到智能车模型向左偏转时，则

在摄像头的第一视角中，车道线在

车头的右侧，二者产生了右偏差角

度，需要加快左侧电机转速，减慢

或维持右侧电机转速，使智能车模

型向右转向，从而修正智能车的偏

离路线。
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当“视觉识别车道偏差角度”模块

检测到智能车模型向右偏转时，则

在摄像头的第一视角中，车道线在

车头的左侧，二者产生了左偏差角

度，需要加快右侧电机转速，减慢

或维持左侧电机转速，使智能车模

型向左转向，从而修正智能车的偏

离路线。
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注意：偏离量越大，两侧电机转速差值需要越大，否则智能车模型无法修正偏离量
。
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任务流程图
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无人驾驶——任务解析

办除了“视觉识别车道偏差角度”模块，想要完成任务，还须使用以下模块



无人驾驶——任务解析

声明变量模块

该模块在【变量】功能中。

该模块给一个变化的量起一个固定的名字并且定义一个类型（整数、小数、长整数等），通

过下拉菜单可选择变量类型：
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每个类型都有一定的数值范围，变量的数值可在此数值范围内变化。

定义变量后在                             功能列表中会多出两个模块，一个为“赋值为”模块，可

通过该模块修改相应变量的数值；另一个为“嵌入”模块，可通过该模块获取变量的数值。 

声明变量模块
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例：假设我们在程序中要使用到“按键计数器”这个变量，那么在程序最初先要对其进

行声明，即给“按键计数器”这个变量取个名字，并选择其所属类型（例子里选择类型

为整数），一般初始数值都为0：

声明变量模块



无人驾驶——任务解析

声明“按键计数器”这个变量后，在                           功能列表里就会出现对应的变量。

如下： 

声明变量模块
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数字模块

该模块在【数学】功能中。

该模块会提供一个数值，可作为其他模块的参数或条件
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运算模块

该模块在【数学】功能中。

该模块能够进行“+”“-”“*”“÷”“%”取余、“^”次方运算。运算结束后将结果数

值赋值给所需要的内嵌模块处。
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首先定义“速度”、“角度”、“系数”三个

变量，并给“速度”和  ”系数“赋一个初始

值（初始值需要自行调节）
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第 二 、 我们 需要为 “角 度” 赋 值， “角 度 ”赋 值为

“视觉识别车道偏差角度”
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如果车头向右偏转，则在摄像头的第一视角中，车道线在

车头的左侧，二者产生了左偏差角度（负值），需要智能

车向左转向才能回到直线上，即右侧轮子速度大于左侧轮

子速度。

如果车头向左偏转，则在摄像头的第一视角中，车道线在

车头的右侧，二者产生了右偏差角度（正值），需要智能

车向右转向才能回到直线上，即左侧轮子速度大于右侧轮

子速度。

第三、我们分别给左前轮、左后轮

速度赋值为：

       

右前轮、右后轮速度赋值为：

       

无人驾驶——程序解析

通过偏差角度角度 *系数，可以扩
大两侧轮子的差速，增加智能车的
转向效果。（系数就像是车子的方
向盘，打得越多修正的越多，这个
系数需要自行调节，若智能车在巡
线时左右摇摆可将系数调小，若智
能车在巡线时看到弯路直接冲了出
去可将系数调大）



例 1：速度为 1 0 0，向右偏差角度为 1 0，将

这两个数字带进程序里，可发现车轮向右转来

修正方向。

左轮速度大于右轮速度，向右转

无人驾驶——程序解析

10100 5 =150

10100 5 =150

10100 5 =50

10100 5 =50



例 2 ：速度为 1 0 0 ，向左偏差角度为 - 2 0 ，将

这两个数字带进程序里，可发现车轮向左转来修

正方向。

右轮速度大于左轮速度，向左转

无人驾驶——程序解析

-20100 5 =0

100 5 =0

100 5 =200

100 5 =200

-20

-20

-20



参考程序
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固定距离移动——模块介绍

“获取前进距离”模块

该模块位于【钛星库】——【探索者×1】中。

该模块可返回当前智能车向前/向后移动的距离，通过获取智能车的移动距离，判断是否到达

任务中需要的距离，并执行相应任务，向前移动距离为正值，向后移动距离为负值，单位cm。

返回的距离从智能车启动开始计算或在使用“清空移动距离”模块后开始计算的智能车向前

移动距离（包含转向时向前的距离）。



固定距离移动——模块介绍

“获取水平距离”模块

该模块位于【钛星库】——【探索者×1】中。

该模块可返回当前智能车水平方向上的平移的距离，通过获取智能车的移动距离，判断是否到达

任务中需要的距离，并执行相应任务，向右平移距离为正值，向左平移距离为负值，单位cm。

返回的距离从智能车启动开始计算或在使用“清空移动距离”模块后开始计算的智能车水平

方向上的平移的距离。



固定距离移动——模块介绍

“清空移动距离”模块

该模块位于【钛星库】——【探索者×1】中。

该模块用于清除当前已经记录的距离数值，将所有距离数值归0。

“获取前进距离”、“获取水平移动距离”均可用“清空移动距离”做清0，一旦使用该模

块，则之前获取的“水平移动距离”、“前进距离”均清0。

在获取距离之前，最好都要清空移动距离，方便智能车测量不同任务点中的距离。
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固定距离移动——综合实践

任务介绍：利用“获取前进距离”模块，使智能车巡线前进1 0 0厘米

（1米）的距离后停车。除了 ， 还需认识以下新的模块。
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“重复...满足...”模块

该模块在【控制】功能中。

该模块是用于实现“满足条件”或“不满足条件”的循环结构，单击参数中的下拉菜单箭头

可选择“满足条件”或者“不满足条件”。

“满足/不满足条件”后可添加一个条件值。例如，当“满足条件”为真时，即条件成立，则执行循

环体中的模块；当“满足条件”值为假时，即条件不成立，则跳出循环中的模块，结束循环。  

在知道判断条件的情况下可使用该模块，注意确保执行中的内容可以改变条件中的内容，并能跳出循环。
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“条件判断”模块

该模块位于【逻辑】中。

该模块能够实现两个数值之间的比较，用来判断两个数值是否相等、哪个数比较大、

哪个数比较小等等。

“单击模块中的下拉菜单箭头可选择“=””≠”“>””<”等运算符号：



示例程序：

该程序为智能车巡线前进100厘米（1米）

的距离后停车的程序。获取前进距离并判

断是否大于100厘米，若大于100厘米，则

将所有速度调至0，即停车。

固定距离移动——综合实践


