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摘要:本车模控制器的设计基于凌阳单片机 (SPCE061A)和 PWM电机控制技术。该控制器能接收和判断模拟驾驶舱的

无线主控制信号,根据主控制信号对车模进行控制, 如前进 、后退 、加速 、减速 、拐弯及刹车等。采用 16位凌阳单片机

(SPCE061A)控制片外定时器 ( 8253)输出控制信号 (PWM) ,信号具有误差小 、控制级数高 、稳定性好的性能特点。
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Abstract:Thisdesignofmoldvehiclecontrollerisbasedoncontroltechnologiesofsingle-chipmicrocomputerandPWM direct

currentmotor.Thecontrollercanreceiveandjudgethemaincontrolsignalsfromtheimitatedrivingroomandputoutsignalsto

controlthemoldvehicleaccordingtodifferentmaincontrolsignals, suchasheadway, retreat, accelerate, decelerate, turnacor-

nerandputonbrakes, etc.Adopting16-bitsingle-chipmachinesofLingyangtocontrolsliceoutside8253 toputoutsignalof

PWM, theoutputsignalhascharacteristicsofsmallerror, highcontrolseriesandgoodstability.
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0　引　言

智能交通 ( ITS)作为一项崭新的工程技术正在

广泛应用于国内外大中型城市, 车模控制器作为该项

技术的核心之一,对交通车辆的控制尤为重要, 特别

是对远程诱导来说, 在接收到控制信号后,如何对车

体动作进行精确控制以及对控制的实时性要求最终

还是在控制器及驱动器的设计与选择上。

1　控制器功能简介及控制信号测试

1.1控制器功能简介

车模控制系统作为监控与诱导车载控制系统的

一个子系统,其整体结构框图如图 1所示 。

系统功能如下:

( 1)通过控制器串口 ( RXD)接收模拟驾驶舱以

图 1　车模控制系统结构框图

无线方式传送的控制信号 。

( 2)判断控制信号的种类, 根据不同的控制信号

种类及大小,输出不同的控制信号来控制直流电机和

舵机的正转 、反转 、制动, 从而实现对车模的前进 、后

退 、加速 、减速 、拐弯及刹车等动作的控制 。
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( 3)考虑到系统的安全性, 控制器要求能够接收

防碰撞子系统的输入信号, 并根据不同的防碰撞信号

直接对小车进行控制 。

( 4)控制器能接收定位子系统和路况实时摄像

子系统的信号输入, 并实时将信号通过串口 ( TXD)

发送给模拟驾驶仓。

本设计主要负责实现上述功能 ( 2 ), 即图 1的右

框部分,根据不同的主控信号实现对速度电机和方向

舵机的速度和方向控制。

1.2控制信号的测试

所用车模为田宫玩具车,其与真实车大小比例为

1:10,控制信号的测试结果如下:

( 1)车模控制系统速度电机相关参数 。
控制方式:PWM

控制信号 PWM的频率:57.14Hz

控制电压:直流 7.2V

电流范围:0.8A～ 60A

转速范围:0R/min～ 2000R/min

转向:正反两个方向

正反转 PWM变化范围:6.13% ～ 11.87%

( 2)车模控制系统转向舵机相关参数 。
舵机类型:直流舵机

控制方式:PWM

控制信号 PWM的频率:57.14Hz

控制电压:直流 7.2V

电流范围:0.5mA～ 5mA

转向范围:大于正向 90度, 大于反向 90度

正反转 PWM变化范围:6.05% ～ 11.68%

2　硬件设计
控制模块核心部分采用凌阳 16位单片机

( SPCE061A)芯片,该芯片具有丰富的端口资源, 包括

32个输入输出口 、可支持 RS-232串口的通用同步 /异

步接收器,传输器 (UART)支持音频输入和 A/D、D/A

转换,最高频率 49MHz,能达到系统的要求。控制信号

以无线方式通过 IOB7传送给单片机, IOA的 16口作

为数据线和地址线与片外定时器 8253相连,控制定时

器产生两路控制信号 PWM1、PWM2,控制信号通过信

号隔离器 (TLP521-4)一路直接控制方向舵机, 另一路

通过电机驱动器 ( L298N)对电机进行控制。

综合以上选取的方案,控制模块结构框图如图 2

所示。

图 2　控制模块结构框图

图 2中, IOB7接收模拟驾驶仓给出的控制信号,

IOB0-IOB3接收四个红外传感器给出的防碰撞信号,

IOA0-IOA15为 8253的数据和地址复用端口 。

图 2中定时器 8253与凌阳单片机的连接图如图

3所示。

图 3　定时器 8253与凌阳单片机的连接图

3　软件设计

方案 1:使用单片机片内定时器。

使用 SPCE061A单片机片内定时器 TimerA和

TimerB,产生占空比范围为 1/16 ～ 14 /16的 PWM控

制信号,其分辨率仅为 1/16。

方案 2:使用单片机片外定时器。

设定定时器 0为工作方式 3, 产生频率可变的方
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波作为定时器 1和定时器 2的基准频率。

设定定时器 1和定时器 2均为工作方式 2,作为

分频器用。

改变定时器 0和定时器 1、2的计数初值 M和 N,

从而得到频率为 57.14Hz, 负脉冲的占空比可依次

为:1/16、1/15、1 /14、1 /13、1/12、1/11、1 /10、1/9、1/8

的 PWM控制信号 。

输出加反向器 74LS04可得到以上占空比的正脉

冲控制信号 。

片外定时器 8253工作方式 2和工作方式 3时序

图如图 4和图 5所示。

图 4　片外定时器 8253工作方式 2时序图

图 5　片外定时器 8253工作方式 3时序图

图 6　PWM控制信号程序流程图

综合电机和舵机的测试数据以及 SPCE061A单

片机片内定时器 TimerA和 TimerB的最小分辨率可

知,如选用方案 1来产生 PWM控制信号的话, 就只

有正反两个方向的极限转速,不能对电机速度实现调

节,达不到有效控制电机的目的。故选用方案 2, 可

实现 8级调速,即正反方向各四级调速。

系统的软件设计主要是用凌阳单片机的 32个输

入输出口 ( IOA0-IOA15, IOB0-IOB15)对无线异步串

行方式发给单片机的控制信号进行接收, 通过地址译

码器 74LS138选通 8253的同时, 写入读写控制字和

计数初值,从而得到所需的 PWM控制信号 。其程序

流程图如图 6所示。

4　系统实现与测试

4.1控制信号协议设置

异步串行通信数据寄存器＊P UART Data的

b15-b6空闲不用, 均设为 0。 b5b4为控制信号种类

判别位, b5b4-00表示制动信号;b5b4-01表示速度信

号;b5b4-10表示方向信号。 b3-b0共四位 16级, 表

示信号大小 。例如:

当＊P UART Data=0x0011时, 表示接收到速

度信号,速度为反向最大;

当＊P UART Data=0x0021时, 表示接收到转

向信号,方向为左转最大;

当＊P UART Data=0x000x时,表示接收到刹车

信号。

4.2系统功能实现代码

main( )

{

unsignedintuiData, Rx, input1, temp;

voidspeedfunction(int), dirfunction(int), breakfunction( );

＊P IOA Dir=0xffff;//IOA0 ～ IOA15初始化为输出提供

8253的控制信号

＊P IOA Attri=0xffff;

＊P IOA Data=0;

＊P IOB Dir=0xff7f;//IOB0 ～ IOB15初始化为输出,

IOB7为输入接收 PC机控制信号, IOB10为输出向 PC机发送

信号

＊P IOB Attri=0xff7f;

＊P IOB Data=0;

＊P SystemClock=0x001b;

＊P TimerA Ctrl=0x0230;//计数频率 32768Hz

＊P TimerA Data=0xfff0;

＊ P UART BaudScalarHigh= 0x00;//波特 率 设置

为 9600bps
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＊P UART BaudScalarLow=0x05;

＊P UART Command1=0x20;//Uart内部复位

＊P UART Command1=0x00;

＊P UART Command1=0x000C;//允许接收

＊P UART Command2=0x00C0;

Rx=＊P UART Command2＆0x0080;

while(Rx==0x0080) //检测 IOB7口是否接收到数据

{

uiData=＊P UART Data;//读出接收的数据

temp=uiData＆0x00f0;//判断输入信号种类

if(temp==0x0010) //油门信号

{input1=uiData＆0x000f;

speedfunction(input1);

}

elseif( temp==0x0020) //方向信号

{input1=uiData＆0x000f;

dirfunction(input1) ;

}

elseif( temp==0) //刹车信号

breakfunction( );

}

while( 1)

{＊P Watchdog Clear=0x0001;}

}

4.3系统测试结果 (测试基频为 50kHz)

系统理论计算结果如表 1所示, 系统调试结果如

表 2所示。

表 1　系统理论计算结果

N 16 15 14 13 12 11 10 9 8

占空比 6.25 6.67 7.14 7.69 8.33 9.09 10.0 11.1 12.5

频率 Hz 57.14 57.14 57.14 57.14 57.14 57.14 57.14 57.14 57.14

表 2　系统调试结果

N 16 15 14 13 12 11 10 9 8

占空比 6.22 6.67 7.13 7.70 8.33 9.10 10.03 11.10 12.49

频率 Hz 55.56 55.19 55.31 54.32 55.56 54.56 54.56 54.44 54.56

　　对比理论计算结果和调试结果可知:片外定时器

8253计时器 1和计时器 2产生的 PWM控制信号参

数占空比和频率基本与所测电机和舵机的控制参数

相符合 。其中占空比误差最大不超过 0.1%,频率的

误差相对占空比来说大一些, 最大误差为 4.72%。

减小误差可采用增大基频的办法来解决, 本设计使用

的基频为 2MHz。

最后得到所需的 PWM控制信号, 加到电机和舵

机上能得到很好的控制效果,系统稳定性 、实时性 、灵

敏性均能满足要求。

5　结束语

本设计为交通诱导一体化车载控制系统的一个

子系统,考虑到整个系统的功能和资源分配问题, 使

用 16位单片机控制片外定时器来产生控制信号。从

系统测试结果来看,此控制器设计既能达到有效控制

车模的要求又节约了单片机的内部定时器资源,为系

统功能的扩展提供了有利条件 。
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