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方案一设计的自动小车是受到参考文献 3!4的启发 !
在原有基础上进行了改进 "
原方案 3!5#4采用两块单片机 6%78$’.! 和 %78$’#".!9

作为智能小车的检测和控制核心 ! 实现小车识别路线 #
判断并自动躲避障碍 #选择正确的行进路线 " 驱动电机
采用直流电机 ! 电机控制方式为单向 :;< 控制 " 电机
控制核心采用 %78$’#".! 单片机 !控制系统与电路用光
电耦合器完全隔离以避免干扰 "
本设计采用一块单片机 $%78$=.#%作为智能

小车的检测和控制核心 ! 是一种分布式控制系
统的设计方法 !分为电机模块 #传感器模块和驱
动模块三部份 " 小车模型采用 . > 电池驱动 !通
过改变 :;< 占空比调速 " 小车可以在不完全确
定的道路环境下 !通过自我判断 !对周围环境进
行探测 !并做出相应的反应 !如左拐弯 #右拐弯
和改变速度等 !还可以自动后退 " 目前用在机器

人上的多为价格较贵的超声波传感器和红外传感器等 !
本设计采用价格便宜的反射式光电传感器来完成对周

围环境的感知 "

! 方案一的设计功能概述
!"! 设计概述
设计并制作一个能自动往返于起跑线与终点线间的

小汽车 "允许用玩具汽车改装 !但不能用人工遥控 $包括
有线和无线遥控 % ?如图 ! 所示 "

两种基于单片机的自动小车设计

朱海星# 方小坤# 刘 铮
6扬州职业大学电子工程系! 江苏 扬州 ##."!#9

摘要!介绍了两个以 %78$=.! 芯片为核心的智能自动小车设计 $ 第一个方案采用 , 桥电路 #通过
红外光电传感器对地面状态进行判断并把信号传送到 ’:@ 进行相关运算$ 整个系统能完成小车的正
向和反向运行 #并有定时倒车等功能 $ 第二个方案设计的光电电动小车能够实时显示时间 %速度 %里
程#可程控行驶速度 %准确定位停车等$
关键词 !单片机 &智能小车&传感器&, 桥
中图分类号 ! 7 ,0$ 文献标识码 ! & 文章编号 ! !2AB5AA#"6#"!"9##5""##5"0
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图 # 2 桥驱动电路

!"# 设计要求
3!4车辆从起跑线出发 3出发前 !车体不得超出起跑
线 5!到达终点线后停留 !" 6!然后自动返回起跑线 "允
许倒车返回 #$往返一次的时间应力求最短 "从合上汽车
电源开关开始计时 %$

7#5到达终点线和返回起跑线时 !停车位置离起跑线
和终点线偏差应最小 "以车辆中心点与终点线或
起跑线中心线之间距离作为偏差的测量值 %$

3- 58#9 间为限速区 !车辆要求以低速通过 !通
过时间不得少于 : 6!但不允许在限速区内停车 $

3)5可以设计自动记录 &显示定时时间 "记录显示装
置要求安装在车上 %$

3+ 5不允许在跑道内外区域另外设置任何标志或检测
装置 $

3* 5车辆 "含在车体上附加的任何装置 %外围尺寸的
限制 ’长度!-+ ;<!宽度!!+ ;<$

# 系统硬件设计
#"! 系统硬件总体逻辑设计
#"!"! 前轮 $ 桥驱动电路模块
为顺利实现电动小汽车的左转和右转 ! 采用可逆

=>& 变换器 $ 可逆 =>& 变换器主电路的结构式有 2
型 &0 型等类型 $ 前轮控制电路为 2 桥驱动电路 $

7! 5前轮控制电路的原理图设计如图 # 所示 $
7# 5用 &?@AB6B<:C" 对电路进行仿真 !对电路的正确性

进行验证 $$
对左边桥路输入 !DED 为 + ,F周期为 ! <6F占空比为

*"G的电压信号 F右边桥路输入低电平 7接地 5!所以 (!
的 H 极是高电平 ! 同时 (+ 对其 % 极提供反向电压偏
置 !又因 9 极为低电平 !从而 (!&(# 导通 !左边桥路工
作 (因 () 的 H 极是低电平 !故其截止 !右边桥路不工
作 !经过电路仿真 !使电机正 7反 5转 $
变换电桥信号输入 F 右边桥路输入 !DED 为 + ,F周

期为 ! <6F占空比为 *"G的电压信号 F左边桥路输入低电
平 7接地 5 F其工作原理同上 $ 在电机两端产生电势差 F使
电机反 7正 5转 $
#"!"# 后轮 $ 桥驱动电路模块

7! 5后轮控制电路的原理图设计如图 - 所示 $
7# 5用 &?@AB6B<:C" 对电路进行仿真 !对电路的正确性

进行验证测试 $
#"!"% 光电传感器电路模块
对于自动寻迹传感器 ! 反射距离都在 $ ;<I# ;< 左

右 !探测环境都在阴影之下 !不易受到日光的干扰 $ 因
此 !这两种探测的传感器都选用 J’E-+$J 反射红外传感
器 !"):> 型封装 $该封装形状规则 !便于安装 $在使用约
)" %K 的发射电流 &没有强烈日光干扰 7在有日光灯的房
间里 5探测距离能达 & ;<!完全能满足探测距离要求 $
红外反射光强法的测量原理是将发射信号经调制后

,%%

输入信号 "!

"#

&

()
(*

+ ,

(+(!

(#

(-

+!" .!

&/0/1

!+ .!

,%%

-" .!
"-

-" .!

8)8-

)""L
8# )""L

")

,%%

M&&!
M&&#

M’%!

!
#
-
*
)
+

!#
!-

!+
!)
!-
!#
!!
!"
$
L

K
H
%
N!
IN#K
IN#H

O"
O!
O#
O-
O)
O+
O*
OL

P!

L)Q’!-:R

8!

图 - 后轮控制电路
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送红外管发射 %光敏管接收调制的红外信号 ! 反射光强
度的输出信号电压 !&’( 是反射面与传感器之间距离 "
的函数 " 设反射面物质为同种物质时 "" 与 !&’( 的响应
曲线是非线性的 ) *+! 如果设定电压达到某一阈值时作为
目标 "不同的目标距离阈值电压是不同的 !

! 软件设计
!"# 软件开发环境

’,-.-&/# 012 是一个基于 3-/4&5 的开发平台 % 包含
一个高效的编辑器 # 一个项目管理器和一个 6782 工
具 ! ’,-.-&/# 支持所有的 8209:";! 工具 %包括 < 编译器
宏汇编器连接 =定位器目标代码到 >2? 的转换器 !
单片机仿真器普遍支持 < 语言程序的调试 " 为单片
机编程使用 < 语言提供了便利条件 ) @ +!
!"$ 程序流程图
程序流程图如图 * 所示 !

% 方案二的设计
方案二设计的光电电动小车能够实时显示时间 #速

度 #里程 "具有自动寻迹 #避障功能 "可程控行驶速度 #
准确定位停车 !
%&# 系统整体设计
方案二同样采用 :"<;! 单片机进行智能控制 ! 开始

由手动启动小车并复位 "当经过规定的起始黑线 "由超
声波传感器和红外光电传感器检测 "通过单片机控制小
车开始记数显示并避障 #调速 $系统的自动避障功能通
过超声波传感器正前方检测和红外光电传感器左右侧

检测 "由单片机控制实现 $在电动车行驶过程中 "采用双

极式 > 型 A36 脉宽调制技术 "以提高系统的静动态性
能 $采用动态共阴显示行驶时间和里程 !
%&$ 主要分电路设计
%&$&# 调速电路
方案二也采用双极式 > 型变换器 "它是由 * 个三极

电力晶体管和 * 个续流二极管组成的桥式电路 !
%&$&$ 检测电路设计
检测系统主要实现光电检测 "即利用各种传感器对

电动车的避障 #位置 #行车状态进行测量 !
由于红外检测具有反应速度快 #定位精度高 #可靠

性强以及可见光传感器所不能比拟的优点 "故采用红外
光电码盘测速方案 ! 具体电路图略 !
%&!& 显示电路
本设计中用两片 * 位八段数码管 BCD*;@!EC 作显示

器 %并具有双重功能 %在小车不行驶时其中一片显示年 !
月 %另一片显示时 !分 $ 当小车行驶时 %分别显示时间和
行驶距离 !
本设计中采用新型芯片 26F:A*;: 作为显示驱动器 %
用单片机的并行口控制 %一个数码显示电路用 * 个口线 %
用专用驱动芯片控制可以减少对 <AG 的利用时间 %单片
机将有更多的时间去完成其他功能 !
%&% 系统软件设计说明
本系统软件采用模块化结构 " 由主程序 # 定时子程
序 #避障子程序 !中断子程序 #显示子程序 !调速子程
序 !算法子程序构成 !
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