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基于 ＳＴＭ３２ 的智能车性能检测以及实况模拟系统

邢启明， 张慧楠， 肖广兵， 孙　 宁

（南京林业大学 汽车与交通工程学院， 南京 ２１００３７）

摘　 要： 本文设计了一套基于 ＳＴＭ３２ 的智能车性能检测以及实况模拟系统，由 ＳＴＭ３２ 主处理器模块、供电模块、ＣＡＮ 通信

模块、传感器信息采集模块，上位机等组成。 目前国内的智能车技术还不太成熟，相对于传统的人为检测与模拟方式，本系统

可以通过摄像头模块，传感器信息采集快速对智能车进行性能检测和实况模拟，有效减少智能电动车在售后出现的问题，显
著提高了智能车生产和维修效率，具有智能化、便捷化、高效化的特点。
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０　 引　 言

随着科技的发展，在国内大力宣传绿色可持续

发展理念的背景环境下，智能车的普及成为当下趋

势，因其可从源头上有效解决环境污染问题，但国内

的智能车生产与维修技术还未臻成熟，并主要通过

进口来供给需求，耗资巨大、且效率不高。 目前，胡
海涛等人［１］、黄坤雄等人［２］ 对智能电动车展开研

究，可为整车的性能安全提供一定保障。 孙建华［３］

对智能电动车的实况模拟研究也取得一定成果，但
仍不能高效全面地对智能车进行性能检测以及贴合

日常实况模拟。
本文设计的基于 ＳＴＭ３２ 的智能车性能监测以

及实况模拟系统将人工智能与检测实践相结合，优
化了传统的检测与模拟方式，可以通过摄像头模块、

传感器信息采集模块对智能车进行快速的性能检测

和实况模拟，有效地提高了智能车生产和维修效率，
具备智能化、高效化的特点。

１　 系统设计

系统设计图如图 １ 所示。 图 １ 中，ＳＴＭ３２Ｆ１０３
处理器为本系统核心，起着智能车的性能检测以及

实况模拟监控作用。 在智能车生产或检修情况下，
通过摄像头模块和传感器信息采集模块对车辆进行

多种类型的性能检测，掌握与智能车各个系统相关

的所有资料，或通过 ＣＡＮ 通信网络［４］控制被检车辆

进行各种工况的模拟，生成模拟结果。 再将性能资

料以及模拟结果发送给处理器，并对数据加以分析

处理，判断车辆状态后发送给上位机管理系统，管理

人员则会依据车况对被检车辆做出进一步的调整，



相互间的数据则通过 ＣＡＮ 通信网络进行传递。 实

现智能车多系统性能集成化体现以及便捷化处理，
为即将到来的智能车浪潮提供基础技术支持。
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图 １　 系统设计图

Ｆｉｇ． １　 Ｓｙｓｔｅｍ ｄｅｓｉｇｎ ｄｒａｗｉｎｇ

２　 硬件电路设计

基于 ＳＴＭ３２ 的智能车性能检测以及实况模拟

系统的硬件主要包括：供电模块、ＣＡＮ 通信模块、主
处理器模块、摄像头电路以及传感器信息采集模块。
硬件设备是以 ＳＴＭ３２ 主处理器模块为核心，其他模

块以供电模块作为辅助，与处理器的串口进行连接，
完成信息反馈、性能调整等。 对此拟给出研究分述

如下。
２．１　 供电模块

供电模块的设计电路如图 ２ 所示。 系统中

ＳＴＭ３２ 主处理器模块采用 ２． ０ ～ ３． ６ Ｖ 直流电压，
ＣＡＮ 通信模块采用 １．９ ～ ３．６ Ｖ 直流电压，摄像头模

块采用 ５ Ｖ 电压，传感器数据采集模块采用 ２．０～３．６
Ｖ 电压。 供电模块输入电压为 ２２０ Ｖ 交流电，
ＡＨ８６５０ 芯片将交流 ２２０ Ｖ 降为 ５ Ｖ 稳定电压，再用

ＬＭ１１１７－３．３ 芯片将 ５ Ｖ 电压稳定至 ３．３ Ｖ。 图 ２ 中

的 ＬＭ１１１７－３．３ 芯片，具有防止过热、限制电流的作

用，还可以抑制自激振荡，保证在过热、过压、过流、
欠压等情况下的整车安全，在满足硬件设备电量需

求的同时考虑到各个用电模块的隔离［５］，具有简

单、高效的特点。
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图 ２　 供电模块

Ｆｉｇ． ２　 Ｐｏｗｅｒ ｓｕｐｐｌｙ ｍｏｄｕｌｅ

２．２　 处理器模块

本系统的核心硬件在于 ＳＴＭ３２ 处理器，对检测

信息以及模拟结果进行反馈处理，实现智能车多系

统性能集成化体现以及便捷化处理。 处理器模块电

路设计如图 ３ 所示。
ＳＴＭ３２ 是意法半导体（ＳＴ）公司出品的产品［６］。

平均每个时钟可执行 １．２５ 条指令，将电脑与单片机

Ｉ ／ Ｏ 功能结合，并在对采集信息处理上有着优异表

现。 该芯片配有 ＳＰＩ、ＵＳＢ、ＵＡＲＴ 等功能［７］，可连接

多种外设。 具有成本低、功耗低、性能好的特点［８］。
ＳＴＭ３２ 处理器分析处理采集后的信息，判断车辆是

否正常，并发送给上位机管理系统，管理人员依据车

况对被检车辆做出进一步的调整。
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图 ３　 处理器模块电路

Ｆｉｇ． ３　 Ｐｒｏｃｅｓｓｏｒ ｍｏｄｕｌｅ ｃｉｒｃｕｉｔ

２．３　 ＣＡＮ 通信模块

为增强系统的抗干扰性，本系统选择 ＣＡＮ 通信

网络实现数据传输，保证系统实时性及精准性［９］。
ＣＡＮ 通信网络支持分布式控制或实时控制［１０］，属于

现场总线的范围。 ＣＡＮ 中心处理器多选用 ５１ 系列

单片机，采用 ＳＪＡ１０００ 控制器和 ＰＣＡ８２Ｃ２５０ 驱动

器，但所需硅片较多、占用空间较大、外接扩展严重

受限且功耗更高。 所以本系统选取 ＣＡＮ 通信模块

采用 ＬＰＣ２１１９ 控制器和 ＴＪＡ１０５０ 驱动器，具有功耗

低、封装小、４ 路 １０ 位 ＡＤＣ、２ 路 ＣＡＮ 以及多达 ９ 个

外部中断等优点［１１］。 ＣＡＮ 通信模块的电路设计如

图 ４ 所示。
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图 ４　 ＣＡＮ 通信模块

Ｆｉｇ． ４　 ＣＡＮ ｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎ ｍｏｄｕｌｅ

２．４　 摄像头模块

摄像头模块的设计连接如图 ５ 所示。 图 ５ 中，
摄像头以 ＯＶ７６２０ 图像采集集成芯片作为核心［１２］，
ＯＶ７６２０ 是一款 ＣＭＯＳ 图像传感器，内部含有 １０ 位

双通道 Ａ ／ Ｄ 转换器，图像数据输出稳定，采用 ５ Ｖ

电源供电，支持 ＱＶＧＡ 与 ＶＧＡ 两种图像格式、隔行

和连续两种扫描方式，像素高、可达 ６６４×４９２，传输

速率快、可达 ３０ 帧［１３］，具有自动白平衡和自动增益

控制，包括 ＲＧＢ、ＹＵＶ、ＹＣｒＣｂ 三种数据格式，能够

满足系统性能检测和实况模拟的要求。

０５１ 智　 能　 计　 算　 机　 与　 应　 用　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 第 １２ 卷　
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图 ５　 摄像头模块

Ｆｉｇ． ５　 Ｃａｍｅｒａ ｍｏｄｕｌｅ

２．５　 传感器信息采集模块

传感器信息采集模块的电路设计如图 ６ 所示，
这是本文设计的以 ＯＢＤ 数据采集方式［１４］ 为主的传

感器信息采集模块，能够采集汽车实时数据并上传

到服务器，并且为了弥补 ＯＢＤ 信息采集模块可能出

现的问题，还加装了传感器，ＯＢＤ 数据的读取需借

助 ＴＬ７１８ 芯片完成，具有传输速率快、稳定、可靠、
高效的特点［１５］。
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图 ６　 传感器信息采集模块
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３　 系统软件设计

软件设计选用 Ｖｉｓｕａｌ Ｂａｓｉｃ ６．０ 软件，搭建智能

车性能检测以及实况模拟系统的界面。
软件主界面如图 ７ 所示。 由图 ７ 可知，软件主

界面由实况模拟按钮、性能检测按钮、个性化以及返

回按钮组成，实现对智能电动车性能检测与实况模

拟的远程快捷控制［１７］，有效提升检测与模拟效率并

及时反馈结果。

图 ７　 软件主界面
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　 　 系统软件流程如图 ８ 所示。 图 ８ 中，软件的核

心在于检测车辆性能以及对车辆进行实况模拟，并
将检测或模拟报告发送给上位机管理系统，管理人

员依据车况对被检车辆做出进一步的调整。 普通用

户不可以对车辆进行实况模拟，而管理员享有所有

操作权限。
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图 ８　 系统软件流程图
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　 　 图 ９ 为智能车性能检测界面。 在智能车生产或

检修情况下，通过摄像头模块以及传感器信息采集

模块［１７］对智能电车进行各个子系统的全面检查，直

１５１第 １１ 期 邢启明， 等： 基于 ＳＴＭ３２ 的智能车性能检测以及实况模拟系统



观反映被检车辆的运行状态，并且具有检查报告快

捷保存功能，便于通过检查报告的分析对被检车辆

进行进一步的调整，及时排除车辆故障，确保智能车

性能最优，保障车主生命财产安全。

图 ９　 性能检测界面
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　 　 实况模拟界面如图 １０ 所示。 该界面为智能电

动车实况模拟界面，采用 ＣＡＮ 通信网络对车辆进行

控制并对被检车辆进行前碰撞预警、横向碰撞预警、
车道偏离预警等多种交通实况的模拟，确保被检车

辆各项预警系统正常的同时保证其部分技术参数准

确无误，并且可以快捷保存模拟结果，方便管理人员

查看。

图 １０　 实况模拟界面
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４　 结束语

本文研究系统核心为 ＳＴＭ３２ 主处理器［８］，通过

摄像头模块和车辆多种传感器信息采集模块，将数

据传输给管理人员，管理人员依照检测及模拟结果

对车辆做出相应的调整，之间通过 ＣＡＮ 通信网络完

成数据传递，实现智能车多系统性能集成化体现以

及便捷化处理，并且结构简单，可以在实践中付诸应

用，并为后续研究提供有益借鉴和参考。
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