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引言
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火灾逃生的重要性

生命安全保障

火灾是一种极具破坏性的灾害，严重

威胁人们的生命财产安全。有效的火

灾逃生路径规划可以最大程度地减少

人员伤亡。

社会稳定维护

火灾不仅对个人和家庭造成巨大损失，

还会对社会稳定和经济发展产生不良

影响。合理的逃生路径规划有助于减

轻社会负担。



数据处理与传输

STM32具有强大的数据处理能力
，可以对传感器采集的数据进行
分析和处理，提取有用信息，并
通过通信接口将数据传输给上位

机或远程服务器。

实时监测与报警

STM32微控制器可以连接各种传
感器，实时监测火灾现场的环境
参数，如烟雾浓度、温度等，并
通过报警装置及时发出警报。

控制与执行

STM32可以控制逃生路径指示装
置、灭火装置等执行机构，根据
火灾现场情况动态调整逃生路径
和采取必要的灭火措施。

STM32在火灾逃生系统中的应用



动态规划可以根据火灾现场的环境参数和逃生者的位置信
息，计算出多条逃生路径，并选择其中最优的一条，以确
保逃生者能够安全、快速地逃离火灾现场。

最优路径选择

由于火灾现场环境瞬息万变，动态规划可以实时更新环境
参数和路径信息，动态调整逃生路径，以适应不断变化的
火场情况。

实时调整路径

通过动态规划选择最优逃生路径，可以最大程度地减少逃
生者在火场中的暴露时间和风险，从而提高逃生的成功率
和安全性。

提高逃生成功率

动态规划在火灾逃生路径选择中的意义



STM32基础介绍
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STM32是一款基于ARM 

Cortex-M内核的32位微控制器
，由意法半导体（ST）公司推出

。

该微控制器具有高性能、低功耗
、易于开发等特点，广泛应用于
嵌入式系统、物联网、智能家居

等领域。

STM32系列微控制器提供了丰富
的外设接口和扩展模块，如

GPIO、UART、SPI、I2C、ADC

、DAC等，方便用户进行各种应
用开发。

STM32微控制器概述



高性能

STM32采用了ARM 

Cortex-M内核，具有出

色的运算能力和处理速

度。

该微控制器具有多种低

功耗模式，可根据应用

需求进行合理配置，实

现低功耗设计。

STM32提供了完善的开

发工具和生态系统，包

括官方提供的HAL库、

CMSIS库以及各种第三

方开发工具，降低了开

发难度和周期。

STM32系列微控制器提

供了多种外设接口，方

便与外部器件进行通信

和数据交换。

通过扩展模块和连接器，

STM32可实现与其他系

统或模块的快速集成和

扩展。

低功耗 丰富的外设接口 可扩展性强易于开发

STM32主要特性及优势



首先需要准备一块STM32开发板以及
相应的调试器（如JTAG或SWD调试
器）。

硬件准备

编译工程并生成可执行文件，然后通
过调试器将程序下载到STM32芯片中
进行调试和运行。

编译与调试

安装Keil MDK或STM32CubeIDE等
集成开发环境（IDE），以及相应的驱
动程序和固件库。

软件安装

在IDE中创建一个新的STM32工程，
选择正确的芯片型号和配置参数。

工程创建

使用C或C语言编写应用程序代码，实
现所需功能。

代码编写
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STM32开发环境搭建与配置



火灾逃生路径动态规划算法设计
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最优性原理
动态规划算法的核心是最优性原理，即一个问题的最优解可以由其子问题的最优

解推出。在火灾逃生路径规划中，可以将整个逃生过程划分为多个阶段，每个阶

段的最优选择可以基于当前状态和已知信息进行决策。

状态转移方程

动态规划通过定义状态转移方程来描述子问题之间的关系。在火灾逃生路径规划

中，状态转移方程可以表示为从一个安全区域到另一个安全区域的最优路径选择。

动态规划基本原理介绍



火灾逃生路径规划可以抽象为图论模型，其中节点表示安全

区域或障碍物，边表示可通行的路径。通过构建图模型，可

以方便地描述建筑物内的空间结构和逃生路径。

图论模型

在图模型中，可以为边设置权重以表示逃生路径的难易程度

或危险程度。例如，可以根据路径的长度、宽度、障碍物数

量等因素来设置权重。

权重设置

火灾逃生路径建模方法论述



数据预处理
首先，需要将建筑物的空间结构和逃生路径信息

转换为图模型，并存储在STM32的内存中。这可

以通过读取预先定义的数据结构或接收实时传感

器数据来完成。

状态转移与决策
根据状态转移方程和图模型中的权重信息，计算

从当前状态到下一个状态的最优路径选择。这可

以通过遍历所有可能的路径并比较其权重来完成。

结果输出与存储
将计算得到的最优逃生路径输出到显示设备或存

储在STM32的内存中，以便后续使用或分析。同

时，也可以将结果发送到远程服务器进行进一步

处理或通知相关人员。

状态定义与初始化
根据图模型和动态规划原理，定义状态变量并初

始化。状态变量可以表示当前所在的安全区域或

已经经过的路径信息。

基于STM32实现动态规划算法流程



硬件设计与实现
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