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摘要：为实现对汽车行驶状态参数和位置信息的远程监控，设计一套基于第二代车载诊断系
统（ＯＢＤⅡ）和全球定位系统（ＧＰＳ）的汽车远程监控系统。该系统包括以ＫＥＡＺ１２８单片机为核心
的车载数据采集系统和基于ＬａｂＶＩＥＷ的监控中心，车载数据采集系统主要包括ＧＰＲＳ／ＧＰＳ模
块、ＯＢＤⅡ诊断模块和相应程序，它通过ＧＰＲＳ技术将各项数据发送到监控中心，监控中心对接收
到的汽车状态数据进行显示及存储，并将车辆的实时位置和行驶轨迹标注在百度地图上。长时间
运行结果表明，该系统运行稳定，能实时监控车辆状态参数，实现车辆的实时定位。
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　　为了远程监控和管理行驶的汽车，保障车辆安
全行驶，基于无线移动网络的汽车远程监控系统成
为车联网研究领域的一个热点。第二代车载诊断系
统ＯＢＤⅡ（ＯｎＢｏａｒｄＤｉａｇｎｏｓｔｉｃｓⅡ）主要用于检测
与排放有关的汽车状态参数和故障信息。目前中国
很多高校在积极研发基于ＯＢＤⅡ和无线网络技术
的汽车远程监控系统，实现对汽车行驶状态参数的
实时监控。也有高校研发基于全球定位系统（ＧＰＳ）
或北斗定位系统的汽车远程监控系统。该文设计一
套结合ＯＢＤⅡ、ＧＰＳ和百度地图的汽车远程监控系
统，实现车辆行驶状态参数、位置和行驶轨迹的远程
监控。

１　系统总体方案设计
如图１所示，汽车远程监控系统分为车载数据

采集系统和监控中心两部分。车载数据采集系统主
要包括单片机、ＯＢＤⅡ诊断模块、ＧＰＲＳ／ＧＰＳ模块
及紧急停车模块。单片机串行口１与ＯＢＤⅡ诊断
模块相连接，ＯＢＤⅡ诊断模块与汽车ＥＣＵ通信，读
取车辆状态信息。单片机串行口０与ＧＰＲＳ／ＧＰＳ
模块相连接，通过该模块的ＧＰＳ功能获取车辆所在
位置的ＧＰＳ经纬度信息，并将采集的车辆运行状态
信息和ＧＰＳ经纬度信息通过ＧＰＲＳ网络发送到Ｉｎ
ｔｅｒｎｅｔ网络。监控中心运行在ＰＣ端，主要对接收
到的汽车状态数据进行图形化显示和数据存储。此
外，监控中心还能将监管人员的控制命令发送到下

位机，控制车辆紧急停车。

图１　汽车远程监控系统总体结构

２　车载数据采集系统设计
车载数据采集系统选用恩智浦ＫＥＡＺ１２８单片

机作为主控制器。该单片机基于４８ＭＨｚ主频的
３２位ＡＲＭＣｏｒｔｅｘ－Ｍ０＋处理器，集成了１２８ｋｂ
ＦＬＡＳＨ及１６ｋｂＲＡＭ，具有３个ＵＡＲＴ串行口，
是飞思卡尔ＫｉｎｅｔｉｓＥＡ系列中功能最全、规格最高
的一款产品，适合面向汽车网络的应用设计。主控
制器负责将汽车状态数据和经纬度数据解析处理后
通过ＧＰＲＳ网络发送到公网。
２．１　硬件电路设计

车载数据采集系统的硬件主要包括ＧＰＲＳ／
ＧＰＳ电路和ＯＢＤⅡ诊断模块。ＧＰＲＳ／ＧＰＳ模块选
用图２所示ＳＩＭ８０８模块，它是一个四频段ＧＳＭ／
ＧＰＲＳ模块，结合ＧＰＳ卫星导航技术，支持中国移
动２Ｇ、３Ｇ、４Ｇ网络。ＳＩＭ８０８模块的ＧＰＲＳ数据下
行传输速率最大为８５．６ｋｂ／ｓ，上行传输速率最大为
８６．５ｋｂ／ｓ，ＧＰＳ水平精度小于２．５ｍ，满足系统设计
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要求。ＫＥＡＺ１２８单片机通过串行口０与该模块的
ＲＸＤ、ＴＸＤ引脚相连进行信息交互。

图２　犛犐犕８０８模块

ＯＢＤⅡ诊断模块以ＳＴＭ３２Ｆ１０３Ｃ８Ｔ６单片机
作为控制器、ＴＪＡ１０５０作为ＣＡＮ收发器，有标准的
１６针ＯＢＤⅡ诊断接口。ＳＴＭ３２Ｆ１０３Ｃ８Ｔ６单片机
的程序中写有符合ＩＳＯ－１５７６５协议的标准函数，
ＫＥＡＺ１２８单片机通过串行口向ＯＢＤⅡ诊断模块
（其电路见图３）发送ＡＴ＋ＸＸＸ指令，即可从该串
行口接收到车辆ＥＣＵ响应的数据流。

紧急停车模块选用ＨＫ４１００Ｆ继电器，将继电
器常闭触点串联在发动机各缸点火信号线上，电路
改造相对简单。试验车辆选用长城哈弗Ｈ６，该车
采用四缸独立点火方式，需要四路继电器控制四路
点火信号线。ＫＥＡＺ１２８单片机的ＰＢ４、ＰＢ５、ＰＢ６、
ＰＢ７引脚输出高电平信号控制继电器常闭触点断
开，远程控制紧急停车。

图３　犗犅犇Ⅱ诊断模块电路图

２．２　软件设计
车载数据采集系统将采集的汽车发动机转速、

冷却液温度及位置数据通过ＧＰＲＳ网络采用ＴＣＰ
协议发送到公网，同时从公网接收控制指令，若收到
紧急停车指令，则发出控制信息，切断汽车点火系统
的点火信号。如果ＴＣＰ传输数据的客户端和服务
端都处于空闲状态达到一定时间，网络运营商的网
关会自动断开通信链路，使车载数据采集系统与监
控中心无法通信。为避免这种不利情况，在车载数
据采集系统发送数据时，每隔１０ｓ发送心跳包数据
“ＯＫ”，监控中心收到心跳包数据后回应心跳包数
据“ＫＯ”，以此来保持通信链路的连接。当车载数
据采集系统不能收到来自监控中心返回的心跳包数
据“ＫＯ”时，则认为通信链路已断开，重新启动ＴＣＰ
连接，建立通信链路。车载数据采集系统的程序流
程见图４。

２．２．１　ＧＰＳ报文的读取和解析
ＫＥＡＺ１２８单片机通过串行口０向ＳＩＭ８０８发

图４　车载数据采集系统的程序流程
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送“ＡＴ＋ＣＧＮＳＩＮＦ”指令，获取ＧＰＳ导航信息，并
将其存储在定义的串行口接收数据缓冲区中。
ＳＩＭ８０８模块ＧＰＳ定位成功后，向单片机发送位置
报文信息。位置报文信息格式为：＋ＣＧＮＳＩＮＦ：
〈ＧＮＳＳｒｕｎｓｔａｔｕｓ〉，〈Ｆｉｘｓｔａｔｕｓ〉，〈ＵＴＣｄａｔｅ＆
Ｔｉｍｅ〉，〈Ｌａｔｉｔｕｄｅ〉，〈Ｌｏｎｇｉｔｕｄｅ〉，〈ＭＳＬＡｌｔｉｔｕｄｅ〉，
〈ＳｐｅｅｄＯｖｅｒＧｒｏｕｎｄ〉，〈ＣｏｕｒｓｅＯｖｅｒＧｒｏｕｎｄ〉，
〈ＦｉｘＭｏｄｅ〉，〈Ｒｅｓｅｒｖｅｄ１〉，〈ＨＤＯＰ〉，〈ＰＤＯＰ〉，
〈ＶＤＯＰ〉，〈Ｒｅｓｅｒｖｅｄ２〉，〈ＧＮＳＳＳａｔｅｌｌｉｔｅｓｉｎＶｉｅｗ〉，
〈ＧＮＳＳＳａｔｅｌｌｉｔｅｓＵｓｅｄ〉，〈ＧＬＯＮＡＳＳＳａｔｅｌｌｉｔｅｓ
Ｕｓｅｄ〉，〈Ｒｅｓｅｒｖｅｄ３〉，〈Ｃ／Ｎ０ｍａｘ〉，〈ＨＰＡ〉，〈ＶＰＡ〉。
其中Ｌａｔｉｔｕｄｅ为纬度，Ｌｏｎｇｉｔｕｄｅ为经度。将报文
信息按“，”分割，解析出经纬度数据，并将数据赋给
相应变量。
２．２．２　ＯＢＤⅡ诊断模块通信设计

ＯＢＤⅡ诊断模块是主控制器ＫＥＡＺ１２８与车辆
ＥＣＵ之间通信的桥梁，通过接收来自主控制器
ＫＥＡＺ１２８的ＡＴ指令，解析后与车辆ＥＣＵ通信，
获取所需车辆工况参数的数据流，并将该数据流通
过串行口发送到主控制器ＫＥＡＺ１２８，获得车辆状态
信息。经测试，试验车辆采用的ＯＢＤⅡ诊断协议为
ＩＳＯ１５７６５－４协议。主控制器ＫＥＡＺ１２８通过串行
口１向ＯＢＤⅡ诊断模块发送ＡＴ指令，相关指令见
表１。单片机首先发送５００ｋｂ／ｓ标准ＣＡＮ协议激
活指令，建立汽车ＥＣＵ与ＯＢＤⅡ诊断模块的数据
链路，再发送“ＡＴ＋ＤＳ０４１，ＤＳ０４８”指令，从单片机

表１　犗犅犇Ⅱ诊断模块部分犃犜指令
命令 功能描述

ＡＴ＋ＩＳＯ１５７６５－
４ＳＴＤ＿５００Ｋ

ＩＳＯ１５７６５－４中５００ｋｂ／ｓ标准
ＣＡＮ协议激活指令

ＡＴ＋ＤＳ０４１，ＤＳ０４８
读取发动机冷却液温度（℃）、
发动机转速（ｒ／ｍｉｎ）数据流

串行口１缓冲区接收发动机转速和冷却液温度数
据流。
２．２．３　数据ＩＤ编号设计

为便于识别数据类别，车载数据采集系统将采
集的车辆数据按类别给予ＩＤ编号（见表２）。
ＫＥＡＺ１２８单片机将ＩＤ编号和对应的数值整合成
一维数组，ＩＤ在前，数值在后，每次只发送一组数
据，通过ＳＩＭ８０８模块的ＧＰＲＳ功能发送到公网。
采用ＩＤ编号，不仅能减少单次发送数据量，而且便
于上位机根据ＩＤ编号解析数据，有利于后续系统升
级，为增加监控数据留下空间。

表２　数据类别犐犇编号
数据类别 ＩＤ编号 数据类别 ＩＤ编号

发动机冷却液温度 ０１ 车辆位置的纬度 ０２
发动机转速 ０５ 车辆位置的经度 ０３

３　监控中心设计
采用ＬａｂＶＩＥＷ软件设计汽车远程监控系统上

位机，进行发动机转速、冷却液温度、车辆地理位置
的数据显示及存储。
３．１　犜犆犘通信

ＴＣＰ／ＩＰ协议是Ｉｎｔｅｒｎｅｔ最基本的协议，是由
不同层次上的多个协议组合而成的协议族。ＴＣＰ
传输控制协议是一种面向连接的基于字节流的传输
层通信协议。采用ＬａｂＶＩＥＷ自带的ＴＣＰ操作函
数建立ＴＣＰ服务器，该服务器主要由一个ＴＣＰ发
送循环和一个ＴＣＰ接收循环组成。车载数据采集
系统根据ＴＣＰ服务器所在主机的ＩＰ地址和端口号
发出连接请求，服务器与车载数据采集系统建立连
接后通过ＴＣＰ读写函数进行数据通信。如图５所
示，按下“紧急停车”按钮控件，发送循环将“紧急停
车”的控制命令“＋ＩＰＤ，９：！ｓｔｏｐｃａｒ”通过公网发

图５　犜犆犘发送循环
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送给车载数据采集系统，对车辆进行远程控制。
接收循环读取从公网传来的车辆状态数据，通

过ＩＤ判断数据类别，将各类别数据分别处理后传递
给相应控件进行显示，并将该数据连同当前时间保
存在相应ｅｘｃｅｌ文件中（见图６、图７）。汽车ＧＰＳ纬

度数据传递给局部变量“ＷＧＳ－８４纬度”，经度数据
传递给局部变量“ＷＧＳ－８４经度”（见图８、图９），为
调用百度地图显示车辆位置和行驶轨迹作好数据准
备。接收到心跳包“ＯＫ”时，控制工作指示灯闪烁，
同时返回心跳包“ＫＯ”。

图６　犜犆犘接收循环（接收并存储冷却液温度数据）

图７　犜犆犘接收循环（接收并存储发动机转速数据）

图８　犜犆犘接收循环（接收并存储纬度数据）

３．２　百度地图定位显示
远程监控系统采用百度地图进行车辆定位显

示，通过创建ＷｅｂＢｒｏｗｓｅｒＡｃｔｉｖｅＸ控件，调用百度
地图静态图ＡＰＩ，在ＷｅｂＢｒｏｗｓｅｒ控件的ＵＲＬ地址

中输入标准的ＨＴＴＰ请求，ＨＴＴＰ请求中包含百
度地图ＡＰＩ的网址参数，从而实现地图创建，将百
度地图以图片形式显示在ＬａｂＶＩＥＷ前面板中。每
次采集的经纬度值转换成字符串后通过反馈节点连
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图９　犜犆犘接收循环（接收并存储经度数据）

接成路径字符串，作为网址的ｐａｔｈｓ参数，在百度地
图上画出车辆的行驶轨迹。图１０为ＬａｂＶＩＥＷ调
用百度地图程序框图。

由于ＧＰＳ采用的是ＷＧＳ－８４坐标系，百度地

图采用的是ＢＤ－０９百度坐标偏移标准，需进行坐
标系转换。在程序框图中调用“坐标系转换子
ＶＩ”，将ＷＧＳ－８４坐标系转换为百度地图ＢＤ－０９
坐标。

图１０　调用百度地图程序框图

　　最终设计完成的汽车远程监控系统前面板见
图１１。

４　系统试验
在兰州工业学院南校区进行汽车远程监控系统

实车试验，试验车辆为长城哈弗Ｈ６。热车后开始
试验，试验车辆以低挡位低速行驶一圈用时约８７ｓ。
在百度地图上绘制的行车轨迹和最后停车位置见
图１２。

监控中心在该时段内共采集到试验车辆冷却液
温度与发动机转速数据各３１组，存储在ｅｘｃｅｌ表格
中（见图１３）。 图１１　汽车远程监控系统前面板
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图１２　试验车辆行驶轨迹

Ａ列为存储时间，如２０２１０２０５０３２７４８．５０指的是２０２１年２月５日
１５：２７′４８．５０″；左图Ｂ列为冷却液温度（℃），右图Ｂ列为发动机

转速（ｒ／ｍｉｎ）
图１３　冷却液温度与发动机转速数据犲狓犮犲犾表格

经过多次测试，远程监控系统工作稳定，车辆的
冷却液温度和发动机转速监控数据准确；在百度地
图上形成的轨迹基本符合试验车辆的实际行驶路
线；监控中心向试验车辆发送停车指令后，车载数据
采集系统能切断车辆的点火信号线，使车辆熄火。

５　结语
设计针对汽车状态参数和位置的远程监控系

统，采用ＯＢＤⅡ诊断模块读取车辆状态参数，选用
ＳＩＭ８０８模块采集车辆经纬度数据，设计ＫＥＡＺ１２８
单片机程序，将所采集的数据通过ＧＰＲＳ网络发送
到监控中心。设计基于ＬａｂＶＩＥＷ的监控中心，调

用百度地图，将车辆的实时位置和行驶轨迹标注在
百度地图上。系统长时间运行结果表明：该监控系
统运行稳定，能实时监控车辆工况参数，监控数据准
确，定位基本准确，在地图上形成的轨迹能较真实地
反映车辆实际行驶路线，能远程控制车辆熄火。
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