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基于超声红外的电子白板硬件电路设计和定位

算法研究① 
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张 君 肖慧荣 袁 铭 (南昌航空大学 自动化学院 江西 南昌 330063) 

摘 要： 本文针对基于超声红外的电子白板系统结构和原理进行探讨和研究。重点解决了发射接收电路的设计

及软件编程，用单片机产生驱动超声波传感器和红外线传感器的脉冲波形。同时还详细研究了超声红

外电子白板系统的定位原理。 
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1 引言 

随着科技的发展，以往单一的教学方式逐步被改

善。传统的板书和多媒体教学已不能满足现在的教学

需求。然而交互白板把多媒体教学和传统的板书有机

结合在一起，融合了上述两种模式的优势，逐渐成为

不可或缺的教学工具。电子白板是汇集了尖端电子技

术、软件技术等多种高科技手段研发的高新术产品。

它应用无线定位、传感等技术，结合计算机和投影机，

能够实现无纸化办公及教学。本文重点研究了基于超

声波和红外线的电子白板系统及其发射电路的设计和

平面定位算法。 
 
2 超声红外电子白板的系统结构和工作原理 
2.1 电子白板工作原理和定位原理 

如图 1，在此系统中，发射笔在电子白板平面范

围内变化，并定期发射红外和超声信号，信号接收处

理器中左右信号接收器分别接收红外和超声信号并进

行放大，滤波后，送至信号处理器，信号处理器分别

提取红外和超声信号到达左右信号接收器的时间差，

并将其发送给装有专用软件的 PC 机，由 PC 机计算发

射笔的坐标(也就是书写笔记)，并进行显示，识别，打

印等工作[1]。 
 
 

① 收稿时间:2008-10-15 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
图 1 基于超声波的无线定位电子白板 

 
定位原理：在屏幕的表面时，利用超声波的传输

速度较慢的特性，根据超声波发射到接收时间计算出

发射点到接收点的距离。使用在平面定位上的原理采

用的是在屏幕的一边放置两个按固定距离分布的超声

接收装置，用于定位的笔是一个超声波发射器，当笔

移动发射的超声波沿屏幕表面被接收器检测到，由收

到超声波的时间可以换算出笔与两个接收器的距离。

采用三点定位的原理，即根据三角形已知三个边长可

以确定笔所在的顶点原理，计算出笔所在的位置坐标，

这是一种测距定位模式[2]。 
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2.2 电子白板整体结构 
电子白板系统主要由信号笔、信号接收器和上位

机组成，系统的系统框图如图 2 所示。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

图 2 电子白板系统框图 
 
3 信号发射接收电路设计 
3.1 信号发射原理框图 

信号笔的基本功能是信号笔内的单片机产生脉冲

信号，通过驱动电路放大，然后驱动信号笔上的超声

和红外传感[3]，产生超声和红外信号，信号笔的原理

框图 3。 
 
 
 
 

图 3 信号笔原理图 
 
3.2 信号发射电路设计 

系统中单片机选择的是 Microchip 公司的

PIC12C508a[4]来产生波形电路。波形电路主要由

PIC12C508a 单片机的 GP0 口和 GP1 口发出脉冲信

号，作为信号笔笔头超声、红外传感器的驱动信号。单

片机 PIC12C508 的 GP0 口发出脉宽为 400μS，周期

为 10ms 的脉冲信号，作为超声传感器的驱动信号；

GP1口发出脉宽为200μS，周期为10ms的脉冲信号，

作为红外二极管的驱动信号。红外发射二极管选

SFH426，它的发射角度为 120°，因此使用 4 个

SFH426,让其均匀地分布在笔的一周上可达到 360°
全向发射。超声发送传感器选的是 US80KT-01，它可

以实现 360°全向发射超声。发射电路如图 4 所示: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

图 4 信号发射电路图 
 
3.3 信号发射软件设计 

软件主要实现的功能，一是发出周期均为 10ms，
脉冲宽度分别为 400us 和 200us 的脉冲信号，作为

超声、红外传感器的驱动信号。使信号笔在工作的时

候发出系统定位所需的超声、红外信号。二是通过判

断单片机引脚 4，即 GP3 口的电平变化情况，唤醒或

使单片机进入睡眠模式。利用单片机的引脚电平变化

中断模式，当该引脚为低电平时，单片机进入睡眠状

态，此时的电流减小；当 GP3 口变为高电平时，就会

将其从睡眠模式唤醒进入工作状态。这样做是为了在

抬笔的时候单片机进入 SLEEP 模式，不发信号。流程

图如图 5 所示: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

图 5 信号发射部分软件流程图 
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3.4 信号发射波形 
测试单片机 PIC12C508a 的 GP0,GP1 引脚结果

如图 6，符合要求的驱动脉冲波形。如图所示，GP0
引脚发射的黄色的脉冲宽度 400us,间隔 10ms，驱动

超声传感器；GP1 引脚发射的蓝色的脉冲宽度 200us,
间隔 10ms,驱动红外线传感器。 
 
 
 
 
 
 
 

 
图 6 发射脉冲波形 

 
3.5 信号接收部分设计 

超声接收传感器采用的是 SR80KHZ-01[5]，它也

是一款压电薄膜传感器，具有接收信号大范围的优点。

柱形薄膜传感器展现出很好的方向角特性，较大的带

宽。这些特性使其在两维定位、数字转换器、物体探

测及测距等方面发挥了较好的作用，得到较好应用。

压电薄膜超声传感器也有很低的质量因数，这意味着

信号上升和衰落时间短于普通的陶瓷超声传感器。这

些特性对于定位应用都是非常理想的。 
红外接收传感器采用的是 ST1838，它是外形最

小的红外远距离控制系统接收器，PIN 二极管和前置

放大器装在焊接外壳里，环氧材料封装。该接收器输

出的调制信号可以直接被微处理器解调。其最主要的

优点是，在有干扰的环境中仍具有可靠性。外壳具有

屏蔽作用抗电磁干扰。 
单片机采用 Microchip 公司的 PIC16F873，主

要利用其 CCP1 和 CCP2 模块在捕捉方式下捕捉时间

基准信号(红外信号)、超声信号通道 R1 和超声信号通

道 R2，可以得到时延信息。 
信号接收器其系统框图如图 7 所示。 

 
4 PC机上超声测距三点定位算法研究 

基于 TOA(Time of Arrival)估计的定位方法主要

有圆形定位和球形定位。本系统用的是 TOA 圆形定

位，基于 TOA[6]估计的圆形定位算法如图 8 所示。 

 
 
 
 
 
 

图 7 信号接收器的系统框图 
 
 
 
 
 
 
           
     

图 8 TOA 圆形定位算法示意图 
 

这种方法使用两个固定位置的传感器即可对一个

源进行定位。位于固定位置的两路接收传感器接收来

自于源的发射信号，通过计算源的发射信号到达传感

器 R1、R2 的传播时间
1 1S R ，

1 2
S R ，对于 TOA 方法，

信号到达接收传感器的距离可以通过测出源信号传播

时间得到，一个距离的估计值对应于一个以接收传感

器为圆心的圆，两个圆的交点为源信号的位置，进而

可以对源进行定位。根据源信号的传播速度 c 可以求

出 1 1S R 、 1 2S R 两条线段的长度为： 
                             (1) 

                                           (2) 
又根据平面几何的勾股定理有 
                                           (3) 

 
                                           (4) 
又 a by y  
由(1), (2), (3), (4)可以得到点坐标为： 
 
                                           (5) 

  
(6) 

由(5)，(6)式即可以确定源的位置。 
基于 TOA 估计的定位算法的关键是精确的测量

或者估计源的发射信号到达两个接收传感器的传播时
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间，对基于 TOA 估计进行定位方法是通过软件编写与

硬件设计相结合来具体实现。 
 
5 数据测量分析 

如图 9 所示，信号接收器 R1，R2 分别放在坐标

(0，100)，(100，100)的位置，信号发射笔在点 S1(20，
40)的位置连续点击。以上坐标单位为 cm。 
 
 
 
 
 
 
 
 

图 9 实测延时数据实验图 
 

信号处理器中的 PIC16F873 单片机，利用其

CCP1 和 CCP2 模块在捕捉方式下，捕捉可以得到信

号接收器 R1，R2 时延信息。如表 1，表中时延为 16
进制数，单位为 us. 

表 1 定点测试时延数据表 
第 i 点 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 

时延

1 1S R  
BA BA BB BA BA B9 BA BB BA BA 

时延 

1 2S R  
126 126 127 125 126 126 125 126 126 126 

表 1 定点测试时延数据表(续) 
第 i 点 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 

时延

1 1S R  
BA BB BA BA BA B9 BA BB BA B9 

时延 

1 2S R  
126 127 126 126 126 125 126 126 126 125 

表 1 定点测试时延数据表(续) 
第 i 点 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 

时延

1 1S R  
BB BA BA B9 BA BB BA B9 BB BA 

时延 

1 2S R  
126 126 127 126 125 126 126 125 127 126 

表 1 中，时延
1 1S R 的最大值为 BBus，最小值为

B9us，相差 2us；假设超声波传播速度为 340m/s，
则信号笔距离信号接收器 R1 的实际误差仅为

2us*340m/s=0.68mm 。时延
1 2S R 的最大值为

127us，最小值为 125us，也相差 2us，则信号笔距

离信号接收器 R2 的实际误差仅为 0.68mm。所以此

系统静态误差较小，符合设计要求；动态方面，因为

发射脉冲间隔时间为 10ms，即每秒扫描 100 个点，

而人眼视觉暂留时间(视网膜上的视神经的反应时间)
为 0.05--0.2 秒，每秒只能分辨 20-5 个点，100 点

/s 的扫描速度可以使人视觉上产生连续性，完全满足

显示需要。 
 
6 结语  

电子白板是一款高性能的电子产品。该产品主要

完成实时手写输入，电脑屏幕书写以及操作电脑资源

的基本功能。同时，该产品具有体积小，定位精度高，

价格低，便于携带，灵活性等优势。适合商务人事，

学者等随身携带，使用。实践证明，此类电子白板的

研究顺应“十一五”计划中的网络教育潮流，具有很

大的市场和现实应用价值。 
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