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摘要!传统的电梯产品单一&人梯交互方式亘古不变&新冠疫情肆虐以来&人们在电梯里按键时易病毒感染$而智能化*免

接触的电梯可有效阻止病毒传染$选用以
J42ON

作为核心架构的树莓派&通过人工智能*大数据*物联网等领域的运用&开发了

一套 /免接触式0电梯控制系统$将传统需要手动点击的物理按键替换为具备语音控制*人脸检索*语音合成*

ECW

近场通信&

创建了多种新型的电梯控制方案$并将必要信息通过
.JD-

进行实时显示&继而可在桌面或移动终端进行监控或指令下发$拥有

网页*

4.Z

和安卓端操作软件$测试表明&无接触智慧电梯系统功能完善*运行稳定&为社区*公共场所*医院等的民众构建起

生命安全防线%

关键词!新冠疫情$免接触$智慧电梯$
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引言

"#"#

年 /新冠0病毒的传播剧烈引起人们的很大关注%

针对人们当前的迫切需求和生活的便利性%为防止病毒的

广泛传播&疫情期间&出入公共电梯&民众采取了许多方

式&比如在按键上粘上一层厚厚的纸&使用牙膏和门钥匙

或者湿巾手纸%在已建立的行业与掌握的电子技术基础上%

针对上面所提到的问题&研究并设计了一款利用人脸检测*

语音识别与合成*智能化显示*

ECW

近场通信等关键技术&

针对疫情防控*智能控制*电梯监控等提供一整套解决方

案并设计了一套完整的控制系统% /病毒无情人有爱0&在

目前爆发严重的疫情防控特殊环境中&制造一款智慧的自

动化电梯具备非凡的意义&面对疫情带来的无接触的潜在

需求&该项目采用多个控制方案&人脸面部检测和语音识

别等其他诸多项目&以取代传统采用手动按钮的电梯&即

可摆脱疫情带来的接触感染*为群众生活带来许多便利&

并且在防止病毒威胁的情况下&还可以更好地为老人&儿

童和残疾人提供更好的服务%在该领域进行深入研究对于

家庭*社区和社会民生工作的开展具有重要价值'

%$

(

%

?

!

智慧电梯设计主要内容和工作

目前市场上有一些电梯具有语音功能&但只支持语音

朗读相关信息和播报楼层&即当电梯到达指定楼层提醒乘

客具体到达的楼层%仅在升降机外部添加一个感应模块&

并不具备实用性和便利性%结合当下行业的发展趋势及存

在的问题&通过撰写研究课题步骤及方法&以论证所要得
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基于树莓派的无接触智慧电梯设计
#
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#

出的研究成果和所要展示的形式'

'

(

%

该论文的目标是实现电梯系统所有模块在
J42ON

开发

板树莓派
'A

!

F̀=

7

<HTT

X

]>4'A

"上稳定运行$实现
AF4VO

3

EH6

*

Q?UH]a46

*

Q?UH]9==4=6F26

所有的传感器的稳定运

行$并使系统所有代码可零成本快速打包迁移和部署$开

发并完成智慧电梯实物模型一套%针对软件控制&开发了

对应的安卓
9>a

软件包和
Q8PJ(

*

WZZ

网页控制系统%

@

!

基于树莓派的电梯系统架构搭建

@A?

!

总体结构设计

基于传统的电梯控制方案中存在的诸多的待解决问题&

急切能够完成电梯轿厢自动控制的装置%区别于传统方案&

应该采用哪种控制方案%主要提出了以下
'

种控制方式'

(

(

%

%

"与传统的电梯一样&采用带有详细的楼层信息的物

理开关或按键检测来控制电梯到达对应的楼层位置%

"

"在数据库提前存储用户的人脸信息和其所对应的楼

层编号信息&之后利用人脸搜索技术&来对目标用户的人

脸进行读取和检测&将获取到当前用户对应的楼层信息来

向
F̀=

7

<HTT

X

]>4

的
;>/.

口下达高低电平指令驱动步进电机

带动电梯轿厢前往指定楼层%

$

"针对陌生的用户群体非本栋楼层的用户或没有提前

录取到人脸信息&可以对电梯下达语音指令来进行其设备

的控制%

'

"手机用户采用
ECW

控制芯片&电梯控制实现真正

的零接触&将指令通过自己的手机直接进行下发传达来控

制
F̀=

7

<HTT

X

]>4

的
;>/.

&这里的
ECW

控制方案区别于传

统的 /门禁卡0用户可以直接用手机内置的
ECW

芯片来进

行通信%智慧电梯总体方案设计逻辑如图
%

所示'

,

(

%

图
%

!

智慧电梯总体方案设计逻辑

@A@

!

核心方案设计

利用局域网环境搭建起
Q8PJ(

网页&打开
Q88>

服

务器的监控功能%使用
J42ON

终端定义两个路由&定义一个

>.Z8

的类&第一个路由的作用就是扔给浏览器一个
Q8]

PJ

文档后再从中读取
42VHN

数据模板&发送至客户端服务

器%针对第二个路由函数&使用
>

X

6G?2

调用
A?66BH

的
Ò2

函数方法创建一个
Q88>

服务器&使其通过浏览器访问的

界面%针对客户端 !控制界面"引用
0

cOHT

X

和
A??6=6TF

7

这

两个前端框架&这样就完整的实现和
F̀=

7

<HTT

X

]>4

之间的

网络通信'

&

(

%

在基于
>

X

6G?2$

的开源家庭的自动化平台上%采用

Q9ZZ

类似于 /智能家居0的环境部署方案&来进行对

F̀=

7

<HTT

X

]>4

的远程控制%

QF==:4?

是一个专为集成操作&

=

将电梯控制系统与
QF==:4?

和
-?13HT

集成在一起&用以简

化
Q?UH]9==4=6F26

配置%

结合
4.Z

终端的自动化和快捷指令程序进行更高复杂

度的编程设计%摄像头将图像捕捉之后&利用互联网云市

场上第三方的
9>/

接口来完成对采集到人脸进行数据分析

与处理%

C

!

智慧电梯系统的控制硬件选型

CA?

!

控制器选择

采用装载
J42ON

微型操作系统
F̀=

7

<HTT

X

]>4

的开发板为

主要控制器&作为通用微型计算机&拥有特殊的硬件性能*

信号绝缘&低功耗等特点%可拓展
RZA

摄像机或帧接口摄

像头%

在
F̀=

7

<HTT

X

]>4'A

的内部&设置的传输模块有
L4]C4

和蓝牙等&

F̀=

7

<HTT

X

]>4

的操作方式主要有两种&一种是图

形界面操作&一种是命令行模式%这里使用
L4]C4

传输协议

来进行所有数据收发和处理%内部硬件设备在远程连接*

L42V?\=

通信*百度云平台连接均使用
L4]C4

协议&

F̀=

7

]

<HTT

X

]>4

主控板如图
"

所示'

*

(

%

图
"

!

F̀=

7

<HTT

X

]>4

主控板

CA@

!

系统数据传输

采用步进电机的传动装置作为电梯的动力系统来

连接模拟电梯轿厢%具有精度高*灵敏度高*启停迅

速等特点%在与
F̀=

7

<HTT

X

]>4

的连接运行中&步进电

机负责对电梯的动力驱动%使用
RZA

麦克风的最显著

优势之一是即插即用&不需要其他的驱动%

F̀=

7

<HT]

T

X

]>4

操作系统当接入麦克风会自动检测麦克风驱动程

序%在此设计中使用
L42V?\=

系统的笔记本电脑来和

实体世界进行
ZFU<F

数据交互并将信号发送至
J42ON

开发板%
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ZFU<F

可以使运行
J42ON

的计算系统能够参与操作其

他计算机文件中&与
P41T?=?Y6L42V?\=

进行相同的网络协

议通信&并从
L42V?\=

客户端的角度作为另一个文件系统在

网络上显示%

L42V?\=

和
J42ON

文件交换如图
$

所示%

图
$

!

L42V?\=

和
J42ON

文件交换

CAC

!

系统驱动装置

使用步进电机将脉冲信号转换为普通的物理机械运

动&并且在使用步进电机时系统是可以不需要额外的数据

反馈&即使没有反馈系统&步进电机也可以通过精确的位

置控制进行连续旋转就既可以计算出相应的转动角度%针

对步进电机的运行机制和特殊基准%除非在运行中产生错

误丢失转动步数&否则它的旋转的角度对的系统和程序是

已知的%

由于已知电机的旋转位置&因此可以精确地控制电机

的位置%这里采用步进电机的传动装置作为电梯的动力系

统来连接电梯轿厢%具有精度高*灵敏度高*启动停止迅

速等特点%

步进电机的驱动形式主要有两种&在本次设计中采用

的是两次相控驱动)这种输出方式的主要转矩特别大并且

产生的震动较小%在转换的时候可以有一个通电线圈作为

动力输出&这样既可以让它的输出扭矩变大&也可以减少

其震动%两次相控驱动可提供更好的运动扭矩%当两相接

通时&电动机产生更大的转动扭矩%需注意的是)转矩脉

动是一个待解决的问题&因为它可能引起共振和振动导致

步进电机不能运行%

针对和
F̀=

7

<HTT

X

]>4

的连接&本项目的设计方案主要

是采用
RJE"##$

激励作为驱动器&也就是将集成放大器至

于电路内部&并且不需要在电路连接中设置其他电容或电

阻元件&步进电机驱动板连接如图
'

所示'

)

(

%

图
'

!

步进电机驱动板连接

B

!

百度云平台和
39//

局域网监控设计

BA?

!

操作系统选型

树莓派
9̀ P

架构的卡片电脑&可以安装非常多的

J42ON

发行版%

F̀=

7

<HTT

X

]>4

官方的操作系统是
F̀=

7

<HTT

X

]

>4.Z

&一共有
$

个版本&这
$

个版本都是可以兼容所有的

F̀=

7

<HTT

X

]>4

操作系统是一个免费的基于
-H<4F2

的操作系

统&也是最适合
F̀=

7

<HTT

X

]>4

设备%

F̀=

7

<HTT

X

]>4.Z

在操

作系统中已经预装了
$(##

多个常用软件包&其具备完整的

J42ON

操作系统功能&可以很轻松安装在
F̀=

7

<HTT

X

]>4

上%

F̀=

7

<HTT

X

]>4

操作系统与大多数常见台式机兼容&例如
PF]

1.Z

和
P41T?=?Y6]L42V?\=

%

':%:%

!

操作系统选择

访问
F̀=

7

<HTT

X

]>4WG42F

的官方网站以下载最新版本的

F̀=

7

<HTT

X

C4BH

和
>G?6?

@

TF

7

G

X

文件%刻录过程首先选择目

的镜像如图
(

所示%

图
(

!

使用
L42$"

进行系统烧录

当所有的软件连接配置完成之后&启动远程连接软件

程序&主要有
$

种方式可以连接操作系统&这里使用
S=GHBB

接入到
F̀=

7

<HTT

X

]>4

操作系统中%

':%:"

!

>

X

6G?2

编译环境的安装

>

X

6G?2

作为本次项目设计开发的主要编程语言&在的

J42ON

终端上需直接运行此程序语言&开发环境搭建&访问

官方网站
G66

7

=

)++

\\\!

7X

6G?2!?T

@

+&下载需要的安装包

和在程序设计中的相关依赖即可完成对应操作%

':%:$

!

Q9ZZ]/.

远程控制系统的安装

作为基础框架&本项目利用
-?13HT

来部署
Q?UH]9==4=]

6F26

&并且为
Q?UH]9==4=6F26

提供各种插件 !

FVV?2=

"%如此

来为在后面和电梯的连接中基本控制器 !消毒系统"提供了

帮助%而
Q?UH]9==4=6F26

在
QF==4?

中&

Q?UH]9==4=6F26

是利

用
-?13HT

部署起来&

QF==4?

和
Q?UH]9==4=6F26

是通过内置的

9>/

进行联系和沟通以连接电梯的控制模块'

%#

(

%

':%:'

!

百度云
Z-a

的本地化安装

此
Z-a

作为
>

X

6G?2

的一个第三方附属库&用以连接操

作系统和百度云的
9>/

数据通信数据的收发%并定义了许

多方便调用的子函数%无论是在
J42ON

还是在其他操作系

统平台&有了
>

X

6G?2

编译环境之后&便可以使用
=GHBB

命令

一键安装%

BA@

!

百度
9H4

云平台

结合身份
/-

识别*人脸对比*活体检测等多项组合能

力%其功能主要包含)人脸注册*人脸识别验证*人脸搜

!

投稿网址!

\\\!

0

=

0

1B

X

3̂!1?U
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基于树莓派的无接触智慧电梯设计
#

%$%

!!

#

索验证%使用百度云平台来处理系统采集到的语音信息和

捕获的人脸数据%

百度云
9>/

技术的云端调用时&官方提供有许多程序

命令的
-DP.

&系统使用
>

X

6G?2

的
+Z.E

函数包去请求百

度云服务器等待其参数结果的返回%

9>/

的接口程序中&

本质都是调用服务器从此接口返回的结果后对数据集处理%

BAC

!

39//

数据信息平台

作为连接所有
F̀=

7

<HTT

X

]>4

设备的监视平台&

QF==:4?

是一个简单的操作服务器和一个简单的家庭类帮助系统%

在操作系统内安装相对应的
.Z

软件和集成
-?13HT

环境使

用
Q?UH]9==4=6F26

去简化系统使用并且更加便于移植%通

过
Q9ZZ

服务分发
Q?UH]9==4=6F26

云服务%

QF==:4?

使用

>

X

6G?2

创建类似于
-?13HTPF2F

@

HT

的程序以及在此处运行

的控件&以升级或降级该服务环境%通过
Q?UH]9==4=6F26

的开源自动化平台%可以跟踪和控制电梯中的所有设备&

并实现自动化控制%并完美运行在
F̀=

7

<HTT

X

]>4

%

'

%%%"

(

BAB

!

电梯系统检测和监控

智慧电梯系统的网络环境配置中&

F̀=

7

<HTT

X

]>4

的监控

方案采用的是网络
/>

摄像头的视频流上传%在
92VT?4V

*

4.Z

*

L42V?\=

上等各种平台都可以完成配置%利用
92]

VT?4V

平台的网络
/>

摄像头可以完成实时动作监控等操作%

当设备接入到此局域网络中&在另一台设备安装
WFU

P?246?T

通信协议&支持在两个设备之间的双向音频传输%

L42V?\=

和
UF1.Z

等都可以兼容%通过局域网的连接方式

即可接入到
Q9ZZ

的
Q?UH]9==4=6F26

中&即可以在整个局

域网中进行摄像头画面实时共享'

%$%'

(

%

电梯系统支持动作检测功能&并调整云服务器的设置

以将其启用%激活运动检测模式&用于环境网络警报%技

术原理采用检测间隔帧变化的方法%目标传输和目标分配

最常用的方法是关键帧的分割方法%使用像素时间差来移

除图像进行的两个或
$

个相邻正方形之间的图像运动部分%

首先&将视频流截取成细微的 /帧流片段0&然后对比前后

两帧的图像位置&动作阈值检测如图
,

所示%

图
,

!

动作阈值检测

E

!

人梯交互与前端网页控制部署方法

EA?

!

3::H

前端网页控制

无论是在
92VT?4V

的软件程序交互和
>W

或
PF1

的交互

逻辑设计&系统采用的是统一
9>/

请求&使用
>

X

6G?2

为主

设计语言&采用
CBF=3

框架模型作为后端部署程序%网页前

端设计语言采用
Q8PJ(

*

WZZ

*

+F[FZ1T4

7

6

联合许多种

W-E

库&主要包含有
0

cOHT

X

版的
+Z

*

A??6=6TF

7

开发环

境等%

为适应用户不同的设备终端&借助以上框架设计了一

套网页
9>>

&可以完美兼容
92VT?4V

和
4.Z

等操作系统平

台%通过
Q8PJ(

网页渲染技术&使用
>

X

6G?2

程序中的

>.Z8

请求给出一个服务器的
/>

的请求接口 !

*#*#

"&系统

创建了两个
Q8PJ(

网页客户前端&其
Q88>

交互逻辑如

图
&

所示'

%(

(

%

图
&

!

Q88>

交互流程

在
F̀=

7

<HTT

X

]>4

上运行
>

X

6G?2

指定程序将接口释放&

此时会生成两个
Q8PJ

前端网页文件&一个是针对电梯的

控制端 !

%)"!%,*!%$&!*'

)

*#*#

+

1UV

"&二是针对
/>

摄像

头的控制端 !

%)"!%,*!%$&!*'

)

*#*#

+

1UV"

"%使用
CO=4?2]

9

77

将网页和
Q?UH]9==4=6F26

加载到 /智慧电梯0安卓

9>>

中%既可以使用图形化界面对电梯下达指令控制%安

卓软件界面如图
*

所示%

图
*

!

安卓软件界面

EA@

!

后端框架
H

;

&R",U.*+J

Q8PJ

后端交互和数据传输的程序框架选择上&采用

>

X

6G?2

的
CBF=3

架构%

CBF=3

框架非常适用在小型网站&也

适用于开发各种
LH<

服务的
9>/

&在大型网站开发&

CBF=3

!

投稿网址!

\\\!

0

=

0

1B

X

3̂!1?U
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卷#

%$"

!!

#

开发灵活%修相比
-4F2

@

?

同样作为普遍的
LH<

服务框架&

CBF=3

框架具有更多的功能和交互性可以通过高度定服务

来完成更灵活的服务设计%选用
CBF=3

作为主框架&可以

更好地避免程序代码过多%在
Q8PJ(

设计中&设定了
,

个
9>/

服务用作于硬件开关的接入%这里的
LH<

服务网关

接口&作为
LH<

服务器和应用程序之间的通用接口&选用

>

X

6G?2

的
CBF=3

框架&确保了不同的
LH<

服务器类型可以

相互通信%

在电梯的控制环节中&现在人们周围许多的设备都具

有
ECW

近场通信功能&例如可以用手机代替公交卡*银行

卡甚至身份证等%本项目将这一技术应用到针对电梯的控

制中去&即利用
ECW

的识别返回值或检测
>.Z8

的命令请

求来完成电梯的控制指令下发'

%,

(

%

EAC

!

VU!

近场控制

在电梯的控制环节中&现在人们周围许多的设备都具

有
ECW

近场通信功能&例如可以用手机代替公交卡*银行

卡甚至身份证等%本项目将这一技术应用到针对电梯的控

制中去&即利用
ECW

的识别返回值或检测
>.Z8

的命令请

求来完成电梯的控制指令下发%

ECW

作为一种 !近场通信"无线通信协议&主要是在

两个电子设备之间
'

厘米或更少的距离内进行协议交换%

连接准备*速度快%也可以引导许多针对设备的功能性操

作%例如钥匙卡*明文身份标识卡&并且它们也可以用于

各种支付系统或信用卡等%

在
ECW

的芯片选取过程中&本着低成本*高稳定性*

易连接等主要特点%最终确认并选用
/Z.%'''$]$9

的
ES>

技术标准&在连接技术方案上采用的是
ECW

&并支持反复

擦写读取%在
92VT?4V

和
4.Z

的操作系统中&实现由两种方

案设计%针对
92VT?4V

方案&利用
ECW]8??B=

写入工具如

图
)

所示&将在
42VHN

的
Q8PJ(

网页中的接口写入到
ECW

芯片内存中去'

%&

(

%

图
)

!

ECW]8??B=

写入工具

针对
4.Z

操作系统&利用每一张
ECW

的身份标识码&

4.Z

操作系统对一张卡片完成检测后&会返回一个指定的芯

片标识类型%分析到特定的标识符后&再通过快捷指令的

ZZQ

脚本去请求指定好的
>

X

6G?2

程序这样就完成了相应的

请求%

4.Z

操作系统可视化编程界面如图
%#

所示%

图
%#

!

4.Z

操作系统可视化编程界面

EAB

!

人脸识别控制

人脸搜索技术是由
;??

@

BH

开发的搜索服务&该服务的

目的是用户可以从已上传到
/26HT2H6

的图像中搜索该人的所

有图像%在电梯总体控制方案中&人脸对比技术是其本次

设计任务设的主线&采用百度云的
9>/

服务调用处理%

利用摄像头将图像捕捉之后&利用互联网云市场上第

三方的
9>/

接口来完成对采集到人脸进行数据分析与处理%

这里采用的是百度云平台开放的
9/

处理工具百度云2人脸

搜索%在人脸数据库中搜索人脸图像&返回数据库中和人

脸组和最匹配的人脸信息关键值&它可以提供有人脸注册&

更新&删除和请求用户信息等
%%

种界面功能&并支持多级

数据库管理界面%

为便于后期系统测试&系统关闭了活体检测%在
9>/

的返回信息中&如果对代码进行设置不同的控制度&就会

得到不同相对应的质量控制阈值&若服务器的返回值不符

合阈值的要求&即会向控制台发送并提醒错误信息%

Q88>

请求后既可以得到
+Z.E

返回结果信息又可以达到和
>

X

]

6G?2CBF=3

框架的交互%返回示例用
R=HT

3

4V

来判断用户

姓名&以此控制步进电机以驱动电梯'

%*

(

%

EAE

!

语音识别控制

(:(:%

!

语音识别

系统录音方案采用的是第三方的网络平台设备 !

L42]

V?\=

操作系统的录音模块
>I

"%使用
==G

局域网通信协议

传输到
J42ON

的文档目录下&

L42V?\=

和
F̀=

7

<HTT

X

]>4

交

互逻辑如图
%%

所示%

使用主控制器 !

F̀=

7

<HTT

X

]>4

"的数据控制介质进行数

据收集&短语音识别技术在语音转文本的过程中&

$#

秒的

语音长度大多数情况下一秒钟即可完成%因此完全可以将

其应用在控制和输入场景%

一是通过
D̀Z8]9>/

接入&在每个
9>/

的接口调用中&

都会有专门的
Q88>

接口&用以上传编码后的完整录音文

件%二是使用本地
Z-a

接入并支持超过
,#

秒的实时长语音

识别%同时也支持上传完整录音文件%支持离线唤醒词*

命令词*通用语义解析等功能%在这里选用的是
D̀Z8]9>/

!

投稿网址!

\\\!

0
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基于树莓派的无接触智慧电梯设计
#

%$$

!!

#

图
%%

!

L42V?\=

和
F̀=

7

<HTT

X

]>4

交互逻辑

的方案接入&此方案在价格和速度上具有很大的优势&而

Z-a

所附有的其他功能不是本次项目所必需的&

9>/

请求

类型如表
%

所示%

表
%

!

9>/

请求类型

信息添加

接口类型
D̀Z8

方式提供的
Q88>

接口

接口限制 录音文件时长不超过
,#

秒

支持格式
>WP

*

L9_

*

9P`

*

P'9

识别请求
>.Z8

方式通过
+Z.E

和
9̀L

请求地址
G66

7

)++

[?

7

!<F4VO!1?U

+

=HT[HT

3

9>/

(:(:"

!

语音合成

语音转换 !

88Z

"系统将普通语言文本转换为语音文

件&语音系统使用百度云
9/

平台%短语音模式的短语音识

别模型能够以类似人类语音进行通信&适用于电话音频记

录&语音搜索&语音通信等其他活动%具有
(

种知识形式)

普通话&英语&四川语言等'

%)

(

%其中&

92VT?4V

&

4.Z

和

J42ONZ-a

可以支持最多
,#

秒的实时现场语音&语音属性

如表
"

所示%

表
"

!

语音属性列表

属性 类型

多语言 中文*英文*中英混读合成

语速 支持多种参数配置

EAF

!

系统辅助控制

借助
Q?UH]9==4=6F26

平台&在电梯内置通风扇和紫外

线消毒等&将以上硬件设备依托
Q?UH]9==4=6F26

云平台&

接入到系统的控制端&它可以监听在局域网设备环境中的

所有设备&并可以针对自动化控件&进行指令下发和接收%

在此 项 目 中&

Q9ZZ

安 装 在
Q?UH]9==4=6F26

中 的

F̀=

7

<HTT

X

]>4

硬件端口和电梯的主控上&用于数据交互%可

以使用
F̀=

7

<HTT

X

]>4

的官方
F̀=

7

<HTT

X

操作系统来安装

Q9ZZ

或
QF==<4F2

系统%它可以很高程度的简化与
Q?UH]

9==4=6F26

相关的插件和依赖项的安装和配置%

通过不同的通信协议&连接到不同的网络设备&并且

可以在
LH<

界面上编辑修改*移动端有
4.Z

应用程序和

92VT?4V

应用程序&便于用户更简洁的进行交互使用%例如

;̀A

灯的设备&也可以支持大量处理操作%

(:,:%

!

.JD-

数据显示模块

为了显示电梯控制系统的具体对应楼层的信息&系统

需要实时显示楼层位置信息以及最新的告警消息%该系统

使用
>

X

6G?2

向
ZZ-%$#,].JD-

模块来发送指令&并使用完

整的
//W

和
Z>/

兼容驱动程序%

ZZ-%$#,

作为屏幕的驱动

器&

.JD-

本身分辨率高&单个像易素定位&且像素传感

器能够旋转&屏幕明亮且功耗非常低%

ZZ%$#,

上安装的包

括控制器*

9̀P

显示器和晶体振荡器&从而减少外部设备

和功耗&

JD-

显示流程如图
%"

所示%

图
%"

!

.JD-

显示流程

(:,:"

!

Q?UH]a46

接入

系统中的
Q9ZZ

安装在
Q?UH]9==4=6F26

中的
F̀=

7

<HT]

T

X

]>4

硬件端口和电梯的主控上用于数据交互%可以使用

F̀=

7

<HTT

X

]>4

官方
F̀=

7

<HTT

X

操作系统来安装
Q9ZZ

或

QF==<4F2

系统%其可以高程度的简化与
Q?UH]9==4=6F26

相

关的插件和依赖文件包的安装和配置%

它的通信协议机制包含例如)

LHP?

协议*

M4

@

AHH

网

关和
L4]C4

通信%允许移动设备和电话在远距离共享数据以

创建个人局域网%借助
Q?UH]a46

平台&将所有设备组合在

一个应用程序中&程序将文本信息发送至服务器&服务器

解析完成并关联相对应的指令信息进行返回%

Q?UHAT4V

@

H

作为连接桥梁是使用
E?VH:

0

=

开发的应用连接程序框架&可

以直接运行在家庭的局域网络&并在
4.Z

设备和其他连接

桥梁之间提供开放
9>/

'

"#

(

%

(:,:$

!

手机语音助手

实时语音控制可在任意时刻完成对设备的指令下发控

制&时延低*响应快*内存占用小和受众面广%采用的
4.Z

终端中集成的
Z4T4

语音助手&在连接家庭
9>>

的同时&在

快捷指令配置好
==G

的
F̀=

7

<HTT

X

的
>

X

6G?2

程序&即可完

!
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卷#

%$'

!!

#

成在
F̀=

7

<HTT

X

]>4

和
4>G?2H

之间的快速操作%如图
%$

为快

捷指令的配置界面%

图
%$

!

快捷指令的配置界面

针对前端技术&使用
Z4T4

技术的目标是处理用户请求并

提供最佳结果%所做的主要任务就是通过分析用户的数据

输用户的数据类型来选择正确的技术类型进行回应并

处理'

"%

(

%

F

!

实验结果与分析

FA?

!

电梯部分功能的运行方法

系统人脸和语音控制逻辑)当行人步行到电梯旁&电

梯的红外检测摄像头先对人脸进行定位提取关键点信息并

上传至
A9/-R

或本地数据库记录的人脸服务器进行比对分

析&由主控制器
F̀=

7

<HTT

X

计算后给出是否匹配的结果&若

通过匹配将数据库记录的楼层信息反馈至驱动装置控制电

梯轿厢完成运行到指定楼层%若检测到的人脸信息不在系

统或
A9/-R

的人脸数据库中&会立即启动语音检测提示用

户语音给出口层信息&计算之后反馈至驱动装置%

ECW

和
Q8PJ

网页控制逻辑)可以部署在货运电梯或

医院&实现使用手机触碰电梯内置的
ECW

感应芯片或操作

人员使用特定的
9>>

对电梯进行监控或控制%

FA@

!

系统总体调试和测试

系统调试利用接近实际客观的环境条件&对系统的硬

件和系统软件进行分步测试&然后对整个系统进行整体调

试并收集记录测试数据%确保系统硬件和软件的整体可靠

性%除去必要的软件开发*维护软件和操作系统*同时也

是确定软件系统是否完整测试的重要依据%在软件正式应

用前&提前测试各项指标去发现在使用过程中的错误和不

合理之处&将发现的问题进行纠错并完善系统&其主要测

试范围包括)响应速度*功能*软件的兼容性和性能指标%

软件测试分类如表
$

所示%

%

"所有系统设计其实都是针对时间延时进行的但是在

整体系统的设计中&这个延时时间是无法精确到毫秒测量%

最后的解决方法是&每次程序开始运行打印的当前时间&

精确到毫秒&结束运行后打印当前时间%两者时间之差就

是程序的运行时间%

"

"在对文件上传速度的测量中&有一个是百度云服务

器的时间&另一个是本地控制器的时间&两者的时间差值

在
*

小时%所有百度云对图片的处理时间是无法确定的%

对实验数据进行改进&确定本地上传数据后的时间相对于

服务器结果返回的时间差&那么就可以得到数据处理时间

和上传时间总和%

$

"在语音处理的函数选择上&百度云服务和许多云服

务厂商的数学模型完全是不同的%造成对比数据量大&成

本高&没有办法逐个进行数据测试%最后为了保证系统的

整体统一&就全部采用百度云的服务器并针对延时进行测

试和数据收集%

表
$

!

系统运行的软件架构见表

分类 软件及版本

运行设备
F̀=

7

<HTT

X

]>4'A%;A

运行架构
9̀ P

微型主板

运行系统
J42ON

发行版
>4

数据接口
AF4VO9>/

*

9

77

BHQ.PDa/8

结合上述的测试数据&既要保证上传速度另外还要保

证传输的准确性与识别的准确度%最终实验得出系统的总

体设计延迟如表
'

所示%

表
'

!

总体设计延迟

图像

距离

图像

占比

上传

速度

图像

大小

检测

用时

检测

速度

语音

长度

上传

速度

检测

耗时

$(1U #!'* #!%)Z#!)P #!$$Z#!,"Z $!'Z #!(%Z#!&Z

%

"对整体的系统硬件设计方案进行周密的论证和实物

测试%确定每一个模块的设计要求和方案&最终完成实物

电梯模型一套%

"

"对整体系统的电路系统重新设计新的
>WA

电路板和

基础硬件布局*连接和焊接%

$

"开发了完整的
Q8PJ

网页*对应
92VT?4V

操作软

件*整体的
>

X

6G?2

代码%

FAC

!

未来展望

通过对设计整体的改进&本文 /智慧电梯0主要有三

点&可以在功能和易用性方面进行优化%

%

"针对人脸检索技术&这一点仅做的是少量人脸比

对&并没有考虑在密集人群中的识别度和准确度&这在产

品升级中是非常关键的一点%后续通过算法升级和图像分

割等技术等完成更多的功能%

"

"在整体的控制系统上&因控制终端的算力限制&不

能在本地完成数据计算和数据比对&如果增强算力会导致

成本的上升&这一点要针对具体的用途完成相应的调整%

$

"

.JD-

的楼层显示上&不能快速实时地更新显示当

前的楼层位置&在高层电梯和安全性上尤为重要%后续可

!
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基于树莓派的无接触智慧电梯设计
#

%$(

!!

#

以通过每个楼层设计传感器来实现%

'

"针对无线终端的控制&后期应制作轻量化应用程

序&在一个楼层内完成在多个电梯之间的交互通信&使用

DZ>*",,

模块来降低使用成本%

G

!

结束语

在全球智能化背景的今天&随着日益增长的社会基础

设施要求的提高%本文针对基于树莓派的无接触智慧电梯

设计系统进行分析研究&分析了现有的民用电梯的结构和

优缺点&此设计的研究结果阐明了智慧电梯在日常生活的

关键性作用和设计意义&解决了民生和疫情工作中的实际

问题%基于
J42ON

的发行版
F̀=

7

<HTT

X

]>4

操作软件的整套电

梯控制系统其包含功能多达数
%#

项可供选择&结合当下最

普遍的手机操作*人脸监控*语音控制等
'

项功能对其在

许多方面的应用&最后论述了其实际价值*意义和作用&

对下一步的研究做了分析和展望%
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