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基于树莓派的十字路口车辆调度系统

张　 敏， 孙　 宁， 张　 涌
（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树莓派的十字路口车辆调度系统，由供电模块、树莓派主处理器模块、车流量监测模块、无线通

信模块、上位机管理系统等组成。 传统的交通信号灯固定时间的调度，无法提高车辆的管理效率，系统通过硬件设备采集车

辆调度和道路流量的信息，通过数据处理为每个路口设置车辆的通行时间和速度来提高十字路口车辆变道的高效性和安全

性。
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０　 引　 言

随着车辆的日益增加，传统的红绿灯调度方法

只能通过设置固定时间在一定程度上缓解交通流

量，但是不能灵活满足交通需求，高效解决交通拥堵

的问题。 随着智能技术的发展，车辆调度是重要的

研究方向。 目前，王勇等对交通信号灯的智能控制

研究，虽然在一定程度上改善了传统红绿灯不灵活

的特点，提高了交通通行率［１］；夏大锐等基于 ＡＲＭ
的十字路口交通控制系统设计实现了十字路口智能

交通管制，但是仍然无法满足未来的智能车辆的个

性化和高速化的要求［２］。
本文设计的基于树莓派的十字路口车辆调度系

统，在无信号灯的背景下，系统通过硬件模块采集车

辆调度信息和道路流量的信息，通过数据处理，设置

车辆的通行时间和速度，通过无线通信实现数据的

传递，最终将车辆的调度信息发送给车辆，以此来提

高十字路口车辆变道的高效性和安全性。

１　 系统设计

系统以树莓派处理器为核心，完成车辆的优化

调度。 如图 １ 所示，当车辆即将进入十字路口的时

候，车辆将运行状态信息以及变道轨迹方案发送给

路边单元的处理器，车流量监测设备获取当前的道

路车流量信息并发送给处理器，处理器对数据分析

处理，计算出车辆的通行时刻和速度，发送给上位机

管理系统，调度人员查看路况信息将调度方案发送

给车辆，通过无线通信网络实现数据传递，完成十字

路口车辆的智能调度。
２　 硬件电路设计

基于树莓派的十字路口车辆调度系统的硬件主

要包括：供电模块、主处理器模块、无线通信模块车

流量监测模块等。 硬件设备以树莓派主处理器模块

为核心，其他模块以供电模块作为辅助，与处理器的

串口连接，完成车辆的调度。
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图 １　 系统设计图

Ｆｉｇ． １　 Ｓｙｓｔｅｍ ｄｅｓｉｇｎ

２．１　 供电模块

系统中树莓派主处理器模块采用 １．．８ ～ ３．３ Ｖ
的直流电压，车流量监测模块输入电压采用 ５ Ｖ 的

直流电压，无线通信模块使用 ２．０ ～ ３．６ Ｖ 的直流电

压，供电模块将 ２２０ Ｖ 交流电压经过 ＡＣ－ＤＣ 转换器

ＦＳＥＺ１３１７ 的整流、滤波，转换成低电压的直流电路。
如图 ２ 所示，将电容 Ｃ１２、电感 Ｒ４ 和二极管 Ｄ２ 联结

组成 ＤＣ－ＤＣ 电源转换器，完成电压转换功能，转换

效率相比单个原件的转换效率明显提高；Ｃ５、Ｃ６ 等

是电容， 起到滤波降压的作用； 最后电路经过

ＬＭ１１１７－３．３ 低压差线性稳压器，保证输出电压为

３．３ Ｖ稳压，为硬件设备供电。 供电模块电路结构简

单，输出电压稳定，满足硬件设备的电量需求，其电

路如图 ２ 所示。
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图 ２　 供电模块电路
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２．２　 处理器模块

本系统的核心硬件在于树莓派处理器，通过处

理器对车辆的运行状态以及调度轨迹分析处理，实
现十字路口车辆的快速安全高效调度。

树莓派作为一款微型电脑处理器，将电脑与单

片机 Ｉ ／ Ｏ 功能结合，相比其他单片机，处理能力更

高。 其体积小，功能齐全，满足十字路口的车辆调度

需求。 以 Ｌｉｎｕｘ 为操作平台系统，支持多种编程语

言，处理器以 ＰＡＭ２３０６ＡＹＰＫＥ 芯片为核心，作为模

块的 ＤＣ－ＤＣ 开关稳压芯片，保证电压稳定输出，处
理器使用原生串口或 ＵＳＢ 转 ４８５ 实现串口通信，控
制设备并读取仪器数据［３］。 车流量监测模块以及

车载终端通过无线网络发送的道路信息以及车辆运

行轨迹，经过处理器的分析、计算与控制，为车辆设

计合适的调度时间和速度，树莓派电路如图 ３ 所示。
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图 ３　 树莓派电路

Ｆｉｇ． ３　 Ｒａｓｐｂｅｒｒｙ Ｐｉｅ ｃｉｒｃｕｉｔ

２．３　 无线通信模块

无线通信模块选用 ＺｉｇＢｅｅ 模块，作为一款无线

通信技术，灵敏度高、耗能低、稳定性好、高效快捷、
容量大等特点，适合运用于智能交通领域。 该智能

数据模块通电后即可发挥数据传输作用，采用２．４ Ｇ
频段，采用 ｎＲＦ２４Ｌ４０１ 无线收发芯片，数据传输率

为 ｌ Ｍｂ ／ ｓ，支持多种工作模式、多种通信协议、多种

方式配置参数［４］。 与树莓派处理器连接，控制简单

方便，接口使用串行通信，就可以实现车辆、路基单

元与上位机管理系统的无线通信完成数据的发射与

接受。 无线通信模块电路如图 ４ 所示。
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图 ４　 无线通信模块电路
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２．４　 车流量监测模块

车流量的监控以智能摄像头为基础，通过多车

道的跟踪车辆，定位分析，从而监控车辆运行状态以

及道路车流量，道路和车辆信息以视频形式在上位

机管理系统实时显示，满足交通管理的需求。
摄像头以 ＯＶ７６２０ 图像采集集成芯片作为核

心，内置 Ａ ／ Ｄ 转换器，经过一系列转换后，实现视频

图像画质的智能适应调节， 分辨率大， 可达到

６３９Ｘ４８０，传输速率快，可达 ２９ 帧，能够满足车流量

的监控要求［５］。 车流量监测模块图电路如图 ５ 所

示。
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图 ５　 车流量监测模块图电路
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３　 系统软件设计

软件设计选用 Ｖｉｓｕａｌ Ｂａｓｉｃ ６．０ 软件，搭建十字

路口车辆调度系统的界面。
系统界面由车辆调度设备检测、历史数据、设置

组成，如图 ６ 所示。 该软件实现道路的监控以及车

辆的调度、路基单元的设备检测、无红绿灯道路交叉

口的通行优化率趋势图、软件界面的设置功能。
　 　 通过路基单元的道路流量监测以及主处理器的

数据处理，对车辆实现分组调度，设置用户权限，普
通用户仅有软件界面信息的查看权，管理员享有手

动调度、存储上传、发送调度信息以及界面设置的权

利，如图 ７ 所示。
　 　 以南京市玄武区珠江路与太平北路十字路口为

例，如图 ８ 所示。 通过地点的搜索和 ＧＩＳ 的地图显

示，更加直观的确定调度的路口，同时用户可以直接

在地图上选择查看某交叉路口的监控以及调度情

况。 确认某个地点十字路口后，开始道路监控。
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图 ６　 软件主界面
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图 ７　 系统软件流程图
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图 ８　 道路定位

Ｆｉｇ． ８　 Ｒｏａｄ ｌｏｃａｔｉｏｎ

　 　 通过路基单元处理后发送的信息，道路监控当

前车流量、调度方向、调度的开始时间、调度的组号、
（下转第 ２３０ 页）
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