
应用经济学评论                                                                       应用经济 

 64

基于 51 单片机的蓝牙智能小车设计 
许晨 

(国家知识产权局专利局专利审查协作广东中心  广东  广州  510555) 

摘要：文中主要介绍了一种具有红外避障功能并在手机上具有蓝牙控制功能的智能小车。选择一种普遍廉价的 STC89C52 单片机
为控制平台，并以一种常见的电机模型作为机械平台。该系统由电源模块、电机驱动模块、红外线避障模块、蓝牙控制模块等组成，
其中核心控制器为 STC89C52 单片机。从各种传感器收集各种信息之后，该信息将被传输到 STC89C52 单片机，并且在完成数据处理
之后，将采取适当的措施进行自我控制。 

关键词： 蓝牙；单片机；红外；电机驱动  
 

0 引 言 

目前为止，自动控制技术和传感器技术的发展十分地迅速，

并且对大众的生活影响越来越大，自动化方向在工业中的地位变

得越来越重要，“智能”一词也越来越流行。为了紧跟现代的智

能化要求，本次的选题定为“智能蓝牙小车”。本设计主要是设

计一种智能小车控制系统，该系统可以通过红外线实现自动避

障，利用手机蓝牙控制小车向前后退，转向行驶等一系列动作，

实现本次设计的任务。 

1 系统设计 

本次设计的智能小车中的微处理器（即单片机）作为系统的

控制核心，由 STC89C52 单片机控制模块、红外避障模块、HC-06

蓝牙控制模块、L298N 电机驱动模块电源模块等共同组成。要求

能够实现以下两种功能：一是遥控功能；二是自动避障功能。本

设计方案采用微处理器（STC89C52 单片机）作为整个系统控制

的中心，主要有两个部分构成：HC-06 蓝牙控制部分和智能小车

部分。其中智能小车部分主要由 STC89C52 单片机控制模块、电

源模块、L298N 电机驱动模块、红外避障模块、红外接收器模块

组成。其总体设计框图如图 1 所示： 
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2 各模块硬件电路设计 

本次设计的蓝牙智能小车的硬件部分共分为两个大模块：

HC-06 蓝牙模块和智能小车部分硬件模块。其中蓝牙智能小车部

分硬件模块包括：STC89C51 单片机控制模块，L298N 电机驱动

模块，红外避障模块，电源模块 5 个子模块。 

2.1 蓝牙模块设计 

本次蓝牙智能小车设计选择的蓝牙模块是 HC-06 模块。

HC-06 Bluetooth 模组可支持多种传输速率(4800-1382400)，而且

模组非常灵活和容易使用，兼容 5V 或 3.3V 单芯片系统[1]。HC-06

参数如下表： 

表 2-1 HC-06 基本特性 

项目 说明 

接口特性 TTL，兼容 3.3V/5V 单片机系统 

支持波特率 4800、9600（默认）19200、38400、57600、

115200、230400、460800、921600、 1382400 

其他特性 
从机蓝牙串口，带状态指示灯，带配对状

态输出。 

通信距离 10M（空旷地） 

模块尺寸 16mm*31mm 

在图 2-1 蓝牙原理图和 2-2 蓝牙与单片机连接图中，可以看

到用于为模块的是 VCC 和 GND。连接到 STC89C52 单片机的 RXD

和 TXD 的是模块 TXD 和 RXD 错误！未找到引用源。。 

 
图 2-1 蓝牙模块原理图 

 
图 2-2 HC-06 模块与单片机连接示意图 

蓝牙模块引脚说明：HC-06 模块非常的小巧（16mm*32mm），

并且通过 4 个 2.54mm 间距的排针与外部连接，模块外观如图

所示： 

 
图 2-3  HC-06 模块外观图 

图 2-3 中，从右到左，依次为模块引出的 PIN1~PIN4 脚，

如表 2-2 所示是各引脚的详细描述： 
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表 2-2 引脚描述 

序号 名称 说明 

1 GND 接地 

2 RXD 
模块串口接收脚，可接

单片机的 TXD 

3 TXD 
模块串口发送脚，可接

单片机的 RXD 

4 VCC 电源（3.3V~5.0V） 

2.2 单片机控制模块 

STC89C52 是 STC 公司开发的 CMOS8 位微控制器，具有低

功耗和高性能。利用经典的 MCS-51 内核，STC89C52 进行了许

多改进，其指令代码与传统的 8051 完全兼容，使 STC89C51 可以

实现传统 51 所没有的功能。  

下图 2-4 是 STC89C52 单片机最小系统电路图： 

 
图 2-4  STC89C52 单片机最小系统电路图 

选用 STC89C52 系列单片机可在系统中使用全双工异步串行

口(P3.0/P3.1)对用户进行编程，无需专用编辑器/模拟器就可直接

通过串行口下载用户程序。下表 2-3 是 STC89C52 单片机的引脚

功能： 

表 2-3 引脚描述 

序号 管脚名称 管教作用 

1 VCC 电源正端输入 

2 GND 电源负极，接地 

3 XTAL1 
片内振荡器反向放大器和时钟发

生器电路输入端 

4 XTAL2 
片内振荡器反向放大器和时钟发

生器电路输出端 

5 P0.0~P0.7 
可作为输入输出口，也可作为地址

数据复用总线使用 

6 P1.0~P1.7 

 是一个内部带上拉电阻的 8 位双

向 I/O 口，输出缓冲带可驱动（吸

收或者输出电流方式）4 个 TTL 输

入 

7 P2.0~P2.7 

是一个内部带上拉电阻的 8 位双向

I/O 口，可作为输入输出口也可作

为高 8 位地址总线使用 

8 P3.0~P3.7 
是一个内部带上拉电阻的 8 位双向

I/O 口，输出，输出缓冲带可驱动

（吸收或者输出电流方式）4 个

TTL 输入 

2.3 电机驱动模块 

本次蓝牙智能小车设计采用 L298N 作为电机驱动模块，从图

2-5 显示该 L298N 发动机驱动模块具有的特点是有一个为 12 V

的输入电源，一个为的 5 V 输出电源，用于一个微型控制器的四

个 IO 控制输入接口和两个电动机信号的输出接口。 

 
图 2-5  L298N 电机驱动电路 

2.4 避障模块 

利用一对红外信号二极管作为蓝牙智能小车的红外避障传

感器，分别发送和接收红外信号。发射管将红外信号以一定的频

率向外发射，而红外信号接收管也以相同的频率接收红外信号。

红外接收原理图如图 2-6 所示： 

 
图 2-6 红外接收原理图 

2.5 电源模块 

在此次的蓝牙智能小车设计中，选择使用了三节 4.2 V 锂电

池串联起来共 12.6 V 作为蓝牙智能小车的电源模块，为了给单片

机和其他逻辑单元供电，应将锂电池电压下降至 5V。在这种情

况下，使用 LM7805 稳压器系统来降低电压。稳压电路如图 2-7

所示： 

 
图 2-7  5V 稳压电路 

 

3 系统软件的设计 

本次设计使用模块化编程方法来设计系统软件，主要包括主

程序，避障子程序和其他程序模块。 

3.1 系统总体程序流程图 

本次设计的蓝牙智能小车主程序由 STC89C51 单片机控制，

通过对 HC-06 蓝牙模块输入的程序信息进行分析处理，控制电
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机驱动，使小车正常运行[2]。 

软件设计的主要方案如下图 3-1 所示： 

                                           否 

                         是 

                                          否 

                                                

                         是 

开始 

初始化 

串口是否连接 

串口数据是否

发送 

控制电机驱动 

结束 

30 秒内重新连接 

等待 30 秒内发送 

 
图 3-1 软件设计主流程图 

 

3.2 避障模块程序设计 

 

如图 3-2 是本次设计蓝牙智能小车避障程序的框图。 
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图 3-2 避障程序流程 

4 软硬件调试 

4.1 硬件调试 

硬件调试采用从整体到部分的考量方法。 

1．智能小车整体框架的设计要求其各个模块在其上搭载而

不会互相影响；下图 4-1 为单片机与无线蓝牙模块连接图：  

2．电机驱动调试，最直接的方法来判断电机是否完好就是

那一节干电池做电源，将两极分别接在直流电机的两极，来观察

能否实现正转反转； 

3．完成整个电源电路的设计和工作电路的搭建，确保每个

模块之间可以正常供电互不影响，并合理地安装在核心控制器即

STC89C52 单片机上。下图 4-2 为蓝牙智能小车实物图： 

 
图 4-1 单片机与蓝牙模块连接图 

 
图 4-2 蓝牙智能小车实物图 

4.2 软件调试 

1．通过编写底层智能小车的驱动代码，包括电机校准，可

以监测电机的速度和方向，继而控制小车的方向； 

2．设计避障算法时考虑了每种情况下的对策，考虑了其传

感器可能出现的 8 种情况分别是：000、001、010、011、100、

101、110、111，并考虑每种情况下的反应方法，使设计更加合

理、简洁； 

3．构建能蓝牙智小车底层自动运动系统并测试其基本的转

向参数，确保其可以正常的做出响应；  

4．对蓝牙 HC-06 模块进行基本测试，确保 HC-06 模块可以

在正常工作电压下工作。然后测试上位机的性能，确保它可以正

常的接收发送相关的数据。 

5．要设计简单合理的算法，选择设计出合适的功能算法，

使汽车初始化后，操作员可以使用该应用程序选择合适的功能，

自动避开障碍物模式或蓝牙遥控模式； 

6．驱动代码、小车避障算法和功能选择算法相结合，使小

车的功能完善，每个模块可以独立工作，完成任务，平稳运行。 

5 总结 

文中主要介绍了一种基于 51 单片机的蓝牙智能小车的设计。

选择一种普遍廉价的 STC89C52 单片机为控制平台，并以一种常

见的电机模型作为机械平台。对蓝牙智能小车进行了系统、硬件、

软件的调试和设计，实现了智能小车的红外避障功能，以及在手
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机上的蓝牙控制功能。 
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