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摘要：引入一种基于 <(=9 > <(9 > <19 的车辆导航监控系统，系统具有车上进行自主导航，车下进行监控的特点。系统采用 <(=9
作为通信手段，不但减少运营费用，而且方便用户直接参与。对车辆导航监控系统的组成、关键技术进行阐述，最后对系统的实现

情况进行介绍。
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一、引 言

随着科学技术的飞速发展，<(9 技术用于地面

移动目标的跟踪定位已被广泛应用。特别是美国取

消了 90 限制后，其定位精度和可靠性有了很大的

提高。作为 <(9 跟踪定位与远程监控的信息传输

手段，无线通讯技术是实现其功能的关键。<9@
（全球公众数字移动网）的普及为 <(9 技术的广泛

应用提供了可靠保障，特别是利用 <9@ 网络提供

的短消息服务（9@9）使信息传输更加方便快捷，使

<(9 系统的运行费用有了较大幅度的下降。因此

可以说 <(9 已进入了实用性普及阶段。现有的大

多数运营的车辆监控系统都采用 <9@ 网络提供的

短消息（9@9）服务进行工作。但这种运营模式由于

短消息按条收费，即使在有优惠措施的情况下也将

需要用户付出很多的通信费用，实时跟踪更是无从

谈起。并且短消息还容易出现延迟、丢失的现象。

通用分组无线业务（<(=9，<A4AB3C (3DEAF =3$
G6: 9ABH6DA）是在现有 <9@ 网络基础上叠加的一个

专为高速数据通信而设计的新的网络，其充分利用

了现有移动通信网的设备，通过在 <9@ 网络上增

加一些硬件设备和软件升级，形成一个新的网络逻

辑实体。<(=9 可以接入基于 I8( > 1( 的外部网络

和 J,&K 网络 ，无线接口资源可根据业务流量和运

营者的选择在语音和数据业务之间共享，从协议结

构上提供了和 1( 网络的互通功能。<(=9 能向用户

提供 14FAB4AF 所能提供的一切功能，<(=9 对于 14$
FAB4AF 的其他组成部分来说，只是一个普通的子网。

<(=9 的开通有效地解决了在 <(9 监控系统

中可能遇到的一系列问题，由于 <(=9 数据通信是

按收发数据的量计费，而不是按收发时间长短计费，

所以客户可以“永远在线”并可节省费用。由于移动

服务公司的一系列优惠政策，在不过多增加用户通

讯费用的基础上达到对车辆的实时监控，另一方面，

系统可以直接联入互联网，使监控方式更加灵活。

二、系统的总体架构

; < 系统的组成

系统由车载终端、通信链路、中心服务器及监控

终端组成。车载终端完成车辆的定位、轨迹的存储

及信息发送，<(=9 通信链路完成信息的交互，中心

服务器完成与车载终端及监控终端的连接及数据存

储，监控终端完成对车辆的监控，系统的总体结构如

图 % 所示。

= < 系统的工作原理

车辆在运行过程中，车载终端的 <(9 接收机接

收定位卫星的定位数据，计算出自身所处地理位置

的坐标，车载终端通过数据接口为车载导航终端提

供 <(9 数据，供车载导航终端导航。同时坐标数据

通过车载终端的通信模块，利用 <(=9 网络车辆的

位置、状态、报警等综合信息发送到具有静态 1( 地

址的中心服务器，并存入中心数据库。在移动目标

遇到紧急情况时，可通过移动目标的终端设备，采用

自动或手动报警，将移动目标所在位置、报警信息等

数据发送至中心服务器并存入数据库，同时将相应

的报警信息发送到与之相应的监控单元。

监控单元通过 14FAB4AF 或 <(=9 网络与中心服

务器进行连接，实时接收中心服务器发来的数据，从



而达到对移动目标的监控，也可对移动目标的轨迹

进行查询，移动目标的信息经处理与监控终端上的

电子地图匹配，并在地图上显示移动目标的正确位

置，从而使监控中心能清楚和直观地掌握移动目标

的动态位置信息。同时可打开用户数据库，查询事

故用户的原始档案，并报告给公安、交通等执法机构

及时处理。

图 ! "#$% & "#% & ’(% 车辆监控系统结构图

! " 系统的主要功能

（!）车载终端

! ) 定位功能：控制中心或个人终端向车载单元

发送命令，车载单元按指定时间间隔及次数进行报

位。

* ) "#% 定位信息输出：车载设备配有标准串

口，可输出 (+,-./!01 标准 "#% 定位数据，可配

合车载导航系统进行自主导航。

1 ) 移动报警（防盗、防拖）：当车辆进入设防状

态后，车辆移动时向监控终端进行报警。

2 ) 断电自动报警：当车载单元电源掉电（或被

人为切断）时，自动转换到车载设备电源，并定时进

行位置及告警信息发送，直到接到停止发送命令或

电池耗尽。

3 ) 超速报警：当车速超过设定的速度后，终端

将直接向监控中心或监控终端发出超速报警，并间

隔一定时间连续发送，直到速度恢复到正常范围。

4 ) 紧急报警：当车辆遇到抢劫、交通事故、急需

修理等紧急情况时，司机可以通过触发报警按钮 !
秒后，自动向监控中心报警及发送位置信息。

（*）中心服务器

中心服务器是一个数据接收与管理系统，在一

个系统中起到信息中枢的作用，车载终端与监控终

端都通过中心服务器相互联系。

（1）监控终端

监控终端主要由 "’% 工作站、管理工作站等组

成，功能包括：

! ) 电子地图服务模块：地图缩放、漫游、图层控

制、查询、路径分析、鹰眼、测距、图幅自动匹配、多视

窗监控等。

* ) 车辆实时监控跟踪模块：定点定车行程跟

踪、点名、请求报位、车辆显示状态控制、跟踪频率设

置、道路模糊匹配等。

1 ) 报警中心模块：报警目标提示、报警确认、报

警取消、报警分发、遥控熄火、遥控恢复、发送信息、

警情日志、车辆档案查询、报警记录查询、行驶记录

查询、界线设置、限速设置、单向监听、双向通话等。

2 ) 历史行程跟踪模块：行程轨迹回放、定点行

程查询等。

3 ) 车管中心模块：车辆档案管理、司机档案管

理、车辆事故管理、车辆维修管理、车辆业务统计和

日志等。

三、关键技术分析

# " 车载终端的设计

（!）车载终端组成

移动终端安装在车辆上，在防震、防潮、耐高温

等方面都有较高的要求，并且车载终端对电源变化

要有较强的适应性。

本系统中所设计的车载终端由中心微处理器、

通信模块、"#% 模块、数据存储模块等组成，并且提

供与报警单元、防盗单元的连接及对外 "#% 及数据

的接口。

’5 公司 ,%#21/ 系列是一个超低功耗类型的

单片机，特别适合于电池应用的场合或手持设备。

同时，该系列将大量的外围模块整合到片内，也特别
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适合于设计片上系统；有丰富的不同型号的器件可供

选择，给设计者带来很大的灵活性。!"#$%&’($) 是

其中一款超低功耗微处理器，有*& +, ’-./0，1 +,
23!，在本系统的车载终端中，( + 用于 45# 6 7# 协

议转换程序，另外部分用于车载终端系统程序的运

行。

（1）8#" 6 79" 组合定位

8#" 和 79"（7:;<=>.- 9.?>@.=>A: "B/=;C，惯性导

航系统）的组合有两种方式，一种为松组合模式，另

一种为紧组合模式。松组合模式的工作原理是：利

用 8#" 调整 79" 的输出，即 8#" 输出的位置和速

度信息直接调整 79" 的飘移误差，得到精确的位

置、速度和方向信息。当 8#" 正常工作时，系统输

出为 8#" 信息，当 8#" 中断时，79" 以 8#" 中断时

的瞬时值为初值继续工作，系统输出为 79" 信息，

直到 8#" 工作正常时位置。松组合的特点是：8#"
和 79" 保持了各自的独立性，其中任何一个出现故

障时，系统仍能继续工作，组合定位系统结构简单，

便于设计，8#" 接收机和 79" 开发和调试独立性

强，便于系统故障的检测和排除，开发周期短，费用

低。缺点是：组合后的 8#" 接收机的抗干扰能力和

动态跟踪能力没有得到任何改善，定位精度没有提

高。紧组合工作原理是：利用 79" 输出的位置和速

度信息来估计 8#" 的伪距和伪距率，得到精确 8#"
和 79" 输出。紧组合模式的特点是提高 8#" 接收

机的抗干扰能力和动态跟踪能力，辅助后的 8#" 接

收机可接收到更多的卫星信息。缺点是对系统设计

要求较高，组合系统结构比较复杂。为了加快研制

速度及节约成本，在一定误差的情况下系统采用松

组合模式。

高性能 79" 的缺点是价格高，体积、重量大，但

各国低成本的角速度传感器（陀螺）已经出现，特别

是在日本的车载导航系统中得到大量应用，在车载

终端的定位系统中加入惯性设备已经不是影响价格

的主要因素。并且组合定位系统具有较高的性能价

格比。

（%）45# 6 7# 协议

在利用 8#2" 通信时，采用 45# 6 7# 协议，所以

车载终端必须内置 45# 6 7# 协议栈。通常由两种解

决方法，一种是采用 45# 6 7# 协议栈专用芯片，一种

是在微处理器的系统程序中增加 45# 6 7# 协议转换

部分。本系统车载终端是强 45# 6 7# 协议集成到微

处理器中，利用软件完成协议转换。

! " 车载终端与中心服务器的通信

车载终端和中心服务器建立面相连接的专用

"AD+;= 连接，将位置和其他信息封装在数据包中，通

过 "AD+;= 连接发送到对方。收发双方遵循统一的

数据包结构进行封装和解析。

在通信过程中，车载终端和中心服务器遵循图

1 所示的通信协议。

图 1 移动单元与中心服务器的通信协议流程

协议过程为：

( E 建立连接后，车载终端登录中心服务器，将

车载终端的标识告知中心服务器；

1 E 中心服务器在接收到车载终端的登录信息

后，建立车载终端和相应的 "AD+;= 连接的对应关

系。此步骤如成功，则向车载终端发送成功信息，否

则发送失败信息；

% E 车载终端在接收到上一步的就绪应答后，向

中心服务器发送上传数据请求；如果接收到失败信

息，则释放连接资源，数据传递结束并返回错误信

息；

$ E 中心服务器如果能开始接收数据，则向车载

终端发送就绪应答，否则发送失败应答；

F E 车载终端在接收到上一步的就绪应答后，向

中心服务器发送信息，如果接收到失败应答，并退出

登录，重新建立连接；

* E 车载终端在接收到中心服务器的成功应答

后，继续发送数据包，并等待中心服务器应答；如果

在一定时间期限内始终没有接收到中心服务器发送

的成功应答，结束传递过程，并退出登录，重新建立

连接；

G E 车载终端可以在发送过程中，随时向中心服

务器发送停止传递请求，中心服务器作出相应处理

释放占用的资源；

（下转第 $) 页）
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和变更调查面积与监测面积一致的图斑面积作为真

值进行精度评价。

! " 精度评价：! 单个图斑遥感监测的面积相

对中误差：用 #$$$%&$ ’ #$$&%&$ 遥感监测数据计算

其值为 ( " )*；用 &++(%&$ ’ #$$$%&$ 遥感监测数据

计算其值为 &$ " !*；均小于 &)*，符合要求。" 小

图斑面积遗漏误差：#$$$%&$ ’ #$$&%&$ 时段占总监

测面积的 , " (*；&++(%&$ ’ #$$$%&$ 时段小图斑面

积遗漏较多，&$ 亩（& 亩 - ../ 0#）以下的图斑基本

未监测到。主要是因为 &++(%&$ 只有 12 多光谱数

据；而 #$$$%&$ 只有第八波段为全色影像其分辨率

为 &) 0 的 312 数据。# 全部监测区遥感监测面

积总和中，由遥感面积量算引起的面积的和的相对

中误差：#$$$%&$ ’ #$$&%&$ 时段为 $ " .*；&++(%&$ ’
#$$$%&$ 时段为 & " )*。

九、结论及建议

& " 采用先进的 456 ( " & 软件进行内业解译，最

大限度地在多类型数据组合情况下发现土地利用变

化信息，速度快、精度高。该项目实现了 748 与 98
的有机结合。

# " 实现了矢量数据和栅格图像的一体化显示

和调用管理，建立了沿海丘陵地区各种地类光谱特

征图斑影像库，获得了集图件、图形、数据三位一体

的监测成果。

! " 利用分辨率为 &$ 0 的 84:1 数据能监测到

! 亩以上的变化图斑，利用分辨率为 &) 0 的 312

数据能监测到 &$ 亩以上的变化图斑。

, " 采用 ;:2，;32 对山区卫星影像进行校

正，能大幅度提高精度。采用多种方法提取变化信

息可在内业进行检核，减少错漏现象。

) " 土地变更调查，应按实际情况进行变更，做

到图数一致。变更调查的方法和步骤及提供的成果

应尽量与遥感监测工作一致，使之能相互补充、完

善，起到相得益彰的效果。

. " 强化土地变更调查、统计标准，建议尽快颁

布《土地利用现状变更调查、统计规程》。

/ " 重点开展“用高分辨率 6<=>=?、@ABC<DBEF 卫

星数据或国产高分辨率卫星数据结合 748 直接更

新土地利用现状图”的试点研究工作，取代传统的变

更调查方式。
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( " 在车载终端成功登录后，车载终端和中心服

务器都可以随时向对方发送信息，告知对方自己将

退出数据传递过程，接收方做出相应处理释放占用

的资源。

由于车载单元与中心服务器的连接是双向连

接，都可以随时向对方发送信息，以上过程主要是车

载终端向中心服务器发送数据的过程，中心服务器

向车载终端发送控制信息的过程与以上过程相同。

四、结束语

本文介绍了一种基于 7498 G 748 G 768 的车辆

导航与监控系统，使得车载终端与监控终端有机地

结合，实现了利用智能手机可在车上进行导航，下车

后对车辆进行监控。系统采用 7498 通信平台，具

有延时时间短、通信可靠、通信费用低等特点，根据

当前中国移动的数据通信收费标准，能够在一定的

费用情况下，可以实现对车辆的实时监控，并且随着

中国移动 7498 网络的日益完善，基于 7498 的车

辆监控系统将越来越显示出其优势，并将成为车载

监控的主要通信方式。
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