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基于智能定位技术的无人物流车辆

智能监控系统设计
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摘要!传统的无人物流车辆智能监控系统监控图像清晰度差&监控速率慢$为了解决上述问题&基于智能定位技术设计了一

种新的无人物流车辆智能监控系统&系统硬件传感器模块选用
;?I=

系列角度传感器&无人物流车辆定位模块选用
c;(&)D

定位

模块&支持
;BMJ

网络&监控平台为
G9\,4G,>7Q

款无线远程监测终端
>7Q

&内部配置实时监控系统&在
?

+

=

模式下设计应

用系统程序$实验结果表明&基于智能定位技术的无人物流车辆智能监控系统监控图像清晰度高于传统监控系统
+":($̂

&监控

速率高于传统监控系统
&*:""̂

%

关键词!智能定位技术$无人物流车$车辆监控$智能监控
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引言

由于电子商务不断发展&随之而来的物流发展问题也

逐渐成为人类所关注的问题%人类生活离不开物品的供给&

物流业的良好发展影响着人们的衣食住行等&同时也逐渐

成为国家振兴计划中较为关键的发展产业%近几年以来&

随着物流业的发展&物流车辆在运输过程中产生的各种问

题也不断浮现出来&由于我国的物流业仍处于发展阶段&

对于物流车辆的监控等方面的管理仍需不断得到改善&缺

少必要的应用经验以及管理技巧&无法对物流车辆进行远

距离实时追踪&并缺少准确位置查找功能&对于物品的流

动监控效果较差)

&

*

%在此种情形之下&如何对物流车辆进

行准确定位以及实时监控&成为物流业发展过程中急需解

决的问题之一)

"

*

%

传统的监控系统中将系统硬件部分划分为定位车载终

端'实时监控中心以及系统控制三大模块&将全球定位系

统与地区道路相联系&同时构成物流监控网&通过网络及

通信数据向用户提供物品运输物流信息&软件部分利用互

联网信息技术&具备着通信程度较高的特点&同时经由
Z.=

软件&将物流信息系统进行连接&进而完成定位系统的数

据传输操作&并利用单片操作机向定位系统发送主控制系

统下达的命令&定位系统接收到传输信息后及时进行信息

反馈&有效对物流状况进行分析&以实现对物流车辆的整

体监控操作)

%

*

%

但传统设计在监控过程中依旧存在着监控图像数据模

糊&监控速率较慢的问题&为此&本文提出一种基于智能

定位技术的无人物流车辆智能监控系统设计&对以上问题

进行解决%

本文硬件部分采用
;?I=

角位移传感器'

c;(&)P

定位

模块以及
G9\,4G,>7Q

远程监测终端完成对系统元件的

改造&在软件设计中进行节点转化监控&提升监控敏感度&

完成整体系统监控设计%

该监控系统能够在较高的程度上解决监控获取图像不

清晰的问题&提升整体监控图像质量&并降低监控所需时
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间与成本&提升监控速率&进而获得更好的系统实时监控

效果%

B

!

基于智能定位技术的无人物流车辆智能监控系

统硬件设计

BCB

!

传感器模块

本文选用
;?I=

系列角度传感器&依据所接收到的物

流车辆信息进行感应&并将感应数据传输至感应器中心系

统&根据传感器转轴一端的永久性磁铁的平行磁场强度测

量出所需的传感器转轴绝对角的位置&按照用户需求&可

将传感器角度范围设置在
#

度至
%)#

度之间%输出的信号可

分为电压输出'电流输出等多种形式&同时对系统进行反

向保护处理&电源供电范围控制在
$_

至
"$_

之间)

+

*

%

由于此传感器采用的非接触性传感角度测量的方式&

传感器的耐用程度以传感器轴承的磨损程度为标准%本文

选用的传感器轴承为优质轴承&能够保证较长时间的传感

器耐用性&相较于传统传感器&能够提供更好的工作元件

配置&其传感器图如图
&

所示%

图
&

!

传感器图

传感器同时支持
>=+$(

输出&保证电量输送的可靠性&

范围可设定&优化系统结构&同时支持宽输入电压&保证

系统正常工作电压&进而保护系统传感过程不受损害%具

备的最小测量误差为正负
#:%

度&最小的信号温漂为正负

)#9

&输出电压支持范围为
#_

至
&#_

之间&反向保护电

压为
+$_

&防护等级为
.8))

)

(

*

%

当传感器电源线路在连接或断开过程中产生
"(_

至
)#

_

的尖峰脉冲电压&可能对传感器造成损坏&为此&本传

感器采取电源输入保护措施&有效抑制尖峰脉冲电压的侵

害&促使传感器能够安全正常的运行&在电源供电系统处

安装方向保护二极管&反向保护电压可达
+#_

)

)

*

%

传感器兼配
D=<A

高精度显示仪表&可实时显示传感

器所监测的数据&同时具备俩路警报信号输出系统&能够

及时反应异常图像信息&加配变送输出模拟量信号功能&

有效完善输出物流信息&同时具备通信
>=+$(

+

>="%"

功能&

保证物流通信的完好性&测控速度控制在每秒
&#

至
+##

次&

并可进行人工设置操作&根据用户需求自主配置&监控精

度为
#:#(̂

)

*

*

%

BCD

!

无人物流车辆定位模块

本文选用
c;(&)D

定位模块&此模块是基于
\DV

8I\(&)$

无线微控制器开发的系列具备低耗能&高性能的

]3

C

UBB

模块&能够提供一个相对完整的基于
.<<<$#":&(:+

标准
.=;

频段的集成系统方案%

在用户需求的前提下&提供对应智能定位技术&将传

感获取的物流信息的通信协议经过集成处理&传输至内置

的
;?Q

中&同时将较为复杂的系统协议简化&并能够较好

地为中心系统所服务)

$

*

%此模块具备
]3

C

UBB

快速组网协议&

多形态协议等&应用状态较为广泛&全路由组网协议组成&

同时支持
;BMJ

网络&并应用于物流车辆信息智能监测中&

其定位模块图如图
"

所示%

图
"

!

定位模块图

定位模块所应配置的天线频率范围为
"+##

!

"(##

;[]

&输入阻抗为
(#

欧姆&驻波比为
&

(

&

(

(

&极化为垂

直极化&其方向性具有全向性的特征&能够较好的完善系

统转移操作&为系统监控过程提供方位设置%其输出的最

大功率为
"#A

&天线配置高度为
&'(SS

&最大直径控制

在
&%SS

之内&同时配备
=;9

连接器进行监控系统与定

位系统的连接操作&同时利用长馈线&对其进行连接加固%

在协议处理中&加大设备启动速度&同时对其数据传输响

度与效率进行提升&网络容量终端节点达到
)((%(

个&其终

端节点功耗低至
&##19

&同时支持多级中继功能&具备网

络自调节与自修复能力&并支持短地址传送&可依据用户

所需信息进行随意修改)

'

*

%

采样结构为
&"$

位
.8R)

独立协议地址&并能够进行网

络自组网&同时保证协调器'路由器与终端多角色配置%

经由精密仪器射频参数测量&进而提升射频收发电路的适

应性匹配&更好地为无人物流车辆提供定位追踪服务&能

够在较高的程度上对运输途中的车辆进行点状定位&定位

位置较为准确&并为意外事故发生提供监控记录&及时处

理所产生的意外情况&进而完善监控系统的硬件设计%

BCE

!

监控模块

本文监控平台为
G9\,4G,>7Q

款无线远程监测终端

>7Q

&内部配置实时监控系统&将远程
.

+

-

控制与数据传

输及系统自动报警功能结合&同时具备
+

路开关量信号输

入&

+

路开关量信号输出&

+

路
9.

采样接口以及
"

个远程

数据通讯
>=+$(

+

>="%"

接口&接入信号异常报警功能可由

用户自主设定&其监控模块图如图
%

所示%

能够进行可监视测量&并控制安装远程现场的传感器

与相 关 车 辆 物 流 设 备&基 于 智 能 定 位 技 术&可 与

C

EE

C

KBS@

6

M

连接使用&

Z8>=

模块选用移远工业级
Z8>=

无线模块其频率范围为
$(#

!

'## ;[]

或
&$##

!

&'##

;[]

之间&其以太网支持
&#;X@MB47

+

&##;X@MB47D

以
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#

'&

!!!

#

图
%

!

监控模块图

太网协议&双绞线自适应模式&

GEO@

通信模块&同时采用

串口通讯方式&外部串口中支持
>=4"%"

接口或
"

路
>=4

+$(

接口通信速率为
&"##

!

&&("##U

6

M

&电压输入范围为
'

_

至
"+_

&电源输出模式较为广泛&在电源电压采集中&

可采集外部电源电压以及备用电源电压&数字量输入中为
+

路输入&并可根据电阻配置为有源或无源输入方式&同时

采用中断
.

+

-

接口&可同时采集电平及脉冲%

在数字量输出中&经过
+

路可配置跳线&采用继电器

输出或三极管输出方式&最大负载进行扩充操作&数据存

储能够储存历史及实时数据&具备
$;X

串行
hG9=[

&可

将其扩展至
&);X

与
%";X

&具备
"()2X

串行
h>9;

)

&#

*

%

能够外部连接
7h

卡&并支持
h97%"

文件系统&具备

液晶显示触摸屏&采取高精度时钟芯片&误差不超过
(

秒+

年&后备电池能够在掉电情况下持续使用&在不发送数据

信息状态下的功率消耗小于等于
)#S9

&在发送数据信息

状态下的功率消耗小于等于
&##S9

&其工作状态环境温度

为
4+#

摄氏度至
$(

摄氏度之间&保证系统工作环境良好&

并促进监控系统的性能提升%

D

!

基于智能定位技术的无人物流车辆智能监控系

统程序设计

!!

为更好的协调系统监控性能&对其进行系统程序设计&

同时将传感器网络终端监控设计的性能提升&利用传感器的

节点收集以及传输信息获取的能力&将采集信息传输至系统

中心协调器&辅助系统完成信息传输与远距离收集%由于协

调器在调节控制的同时会产生数据节点&为此&需将此节点

进行转化&由
hh,

节点转化至
>h,

节点&同时将转化后的

节点进行系统监控感应操作&在无线传感网络中&此节点组

成的系统组将构造一个单独的监控平台&进一步自行组织成

监控网&并与
>h,

节点相连接构成无线系统通信线路%

为进一步实现设计构想&特进行以下步骤操作(

&

"将无线传感系统节点作为中心数据&通过
>h,

节

点进行整体系统数据收集与调控&并根据所处监控环境进

行自主调节&其程序流程图如图
+

所示%

首先对所构建的硬件进行初始化操作&若未接收到所

进行的数据采集请求&则数据采集节点将自动调节至休眠

状态&进而减少自身不必要能耗的损失$若已接收到所进

行的数据收集请求&则将节点系统唤醒&并促使其进入工

作状态&当所监控的对象产生异常图像&启用摄像监控模

块&自行进入图像采集与处理模式&并实现图像实时发送

图
+

!

程序流程图

操作%在整体流程实施后&如果系统工作运行状态正常&

或者无新数据收集&则将数据节点调整至休眠状态待命%

"

"进一步利用协调器节点进行监控命令的下达&实时

处理监控中心的命令信息&并根据所下达的命令经由智能

定位技术无线通信系统将所监控的目标信息以及数据采集

信息进行传输&在系统接收电量后&解锁相应参数调控设

备&并启用实时报警系统对异常现象进行紧急预警%

%

"在设计过程中&结合
=E02B5

与多种线路共同操作&

进而实现在
?

+

=

模式下的应用系统程序设计&在监控系统

中心部位&完成
X

+

=

模式的系统程序设计&并同时对俩种

设计进行同时操作&最终完成对监控系统的程序设计&其

整体流程图如图
(

所示%

图
(

!

整体流程图

E

!

实验研究

ECB

!

实验目的

为了检测本文基于智能定位技术的无人物流车辆智能

监控系统的监控效果&与传统监控系统进行对比&并分析
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计算机测量与控制
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实验结果%

ECD

!

无人物流车辆智能监控模型建立

针对智能定位技术的技术复杂性及无人物流车辆的流

量庞杂的特点&需要对其进行较为系统的处理&以加强监

控&为此&对其进行监控系统研究&并建立无人物流车辆

智能监控模型&如图
)

所示%

图
)

!

无人物流车辆智能监控模型

根据上述实验模型的建立&进行实验参数的设定如表
&

所示%

表
&

!

实验参数表

项目 参数

承载电压
&#

!

"+_

监控温度
4+#

!

$(n

消耗功率
7

)#S9

节点
hh,

通信线路 无线通信

电压总路数
+

控制频率
$(#

!

'##;[]

接口
>=+$(

传感器 角度传感器

监控网 无线网络监控

ECE

!

实验结果与分析

根据上述无人物流车辆监控系统模型进行对比实验&

将本文基于智能定位技术的无人物流车辆智能监控系统的

监控效果与传统基于智能定位技术的无人物流车辆智能监

控系统的监控效果进行比较&得到的监控图像清晰度对比

图与监控速率对比图如下所示%

%:%:&

!

监控图像清晰度对比图

图
*

!

监控图形清晰度对比图

对比图
*

可知&本文选用
;?I=

系列角度传感器&为监

控系统提供较多的角度测量准备&进而扩大整体系统的监控

范围&选用脉冲电压保护模式&保证系统在监控过程中不会

产生电量损坏情况&同时对物流车辆的图像监控扫描更加清

晰&减少了因对图像辨认而产生的信息筛选问题&提升图像

监控稳定性&进而为监控系统提供较高的监控效果%

%:%:"

!

监控速率对比图

对比图
$

可知&在监测时间为
#

至
"J

时&本文系统设

计的监控速率为
(#̂

&而传统系统设计的监控速率为
%$̂

&

在监测时间为
"

至
+J

时&本文系统设计的监控速率为

)"̂

&而传统系统设计的监控速率为
%#̂

%造成此种差异

的原因在于本文选用
c;(&)D

定位模块&对物流车辆进行

准确定位&并经过集成处理模块&将数据集中分析&减少

不必要的时间损耗&同时提升监控系统的定位准确性&在

一定程度上阻挡了无关因素的侵入与干扰&进而提升整体

系统的自动监控性能&为物流车辆信息数据的采集提供基

础&并不断整合定点信息&根据节点设计将物流状况实现

实时掌控&加强对其的系统性监控%

图
$

!

监控速率对比图

在此后的实验中&随着监控时间的增加&本文系统设

计的监控速率不断提升&且一直位于传统系统设计之上&

除以上原因外&本文选用
G9\,4G,>7Q

款无线远程监测

终端
>7Q

&对物流车辆进行监控平台操控&将物流信息进

行实时掌控&利用平台功能减少物流信息流动阻碍&进而

为监控系统提供更加优质的监控信息服务&在车辆监控的

同时进行监控记录&同时准备预警系统&保证意外事故发

生时能够对其进行及时处理&减少意外损耗的发生&加强

监管系统的运行速率%

经过上述对比分析可知&本文监控系统设计的监控图

像清晰程度与监控速率均高于传统监控系统设计&能够在

较高程度上提升监控系统的监控性能&并避免不必要的处

理损失&为监控系统提供较为清晰的收集数据&最终获得

较佳的监控效果%

F

!

总结与展望

本文在传统系统设计的基础上研究了一种新式基于智

能定位技术的无人物流车辆智能监控系统设计&该系统设

计的监控效果优于传统系统设计%

本文系统设计包括硬件设计与软件设计两部分&在硬

件设计中选用
;?I=

系列角度传感器'

c;(&)D

定位模块以

!下转第
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