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(57)摘要

本实用新型涉及汽车电子控制技术领域，具

体为一种大型客车用人工智能定速巡航系统，包

括发动机ECU单元和与发动机ECU单元连接的第

一微处理模块，所述第一微处理模块连接巡航开

关，所述发动机ECU单元通过CAN总线连接有第二

微处理模块，所述第二微处理模块分别对应连接

有速度传感器、指示灯、扬声器和仪表，第二微处

理模块发送指示灯信号给指示灯，实现指示灯的

开关；通过设置震动传感器，车辆可以暂时退出

巡航实现车辆加速，并通过指示灯和扬声器提示

驾驶员，前方路况有变，减速慢行，当车辆过减速

带或颠簸路面后，驾驶员只需踩一次油门即可回

到上次巡航车速保持巡航，使用方便。
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1.一种大型客车用人工智能定速巡航系统，其特征在于：包括发动机ECU单元和与发动

机ECU单元连接的第一微处理模块，所述第一微处理模块连接巡航开关，所述发动机ECU单

元通过CAN总线连接有第二微处理模块，所述第二微处理模块分别对应连接有速度传感器、

指示灯、扬声器和仪表，第二微处理模块发送指示灯信号给指示灯，实现指示灯的开关；所

述发动机ECU单元上还连接有第三微处理模块，所述第三微处理模块连接雷达探测器；其

中：第一微处理模块接收并转换巡航开关的操控信号并传递给发动机ECU单元；第二微处理

模块接收速度传感器实时感应的车速信号并将此车速信号转换为CAN信号通过CAN总线发

送到发动机ECU单元，同时接收并解析发动机ECU单元发出的实时巡航工作状态及故障信息

给指示灯、扬声器和仪表；发动机ECU单元接收第一微处理模块的操控信号及离合信号、刹

车信号、排气制动信号和油门信号，并将这些信号进行分析，在满足预定的定速巡航条件下

按操控要求控制车速，同时发动机ECU单元通过CAN总线发送实时巡航工作状态及故障信息

给第二微处理模块；所述第三微处理模块接受雷达探测器探测到的车身周围信息，并将车

身周围信息发送到发动机ECU单元。

2.根据权利要求1所述的一种大型客车用人工智能定速巡航系统，其特征在于：所述巡

航开关中设置有关闭档、加速档和减速档，所述操控信号包括关闭信号、加速信号和减速信

号。

3.根据权利要求1所述的一种大型客车用人工智能定速巡航系统，其特征在于：所述发

动机ECU单元连接有车身抖动信号，所述车身抖动信号连接有震动传感器，所述车身抖动信

号将震动传感器实时检测到的车身抖动信号发送到发动机ECU单元。

4.根据权利要求1所述的一种大型客车用人工智能定速巡航系统，其特征在于：所述雷

达探测器探测到的车身周围信息包括前车距离信号、前车方位信号、相对速度信号和周围

车数信号，所述前车距离信号为车辆与前夫车辆之间的距离，所述前车方位信号为前车所

在的车道，相对速度信号为前车与本车辆之间的相对速度，周围车数信号为本车周围车辆

的数量，雷达探测器将探测到的车身周围信息转换为可以被第三微处理模块处理的电信

号。

5.根据权利要求4所述的一种大型客车用人工智能定速巡航系统，其特征在于：所述雷

达探测器探测到的车身周围信息还包括前车车辆型号，所述前车车辆型号，且所述发动机

ECU单元连接有用于储存不同车辆型号的刹车距离以及自身车辆的刹车距离的储存器。
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一种大型客车用人工智能定速巡航系统

技术领域

[0001] 本实用新型涉及汽车电子控制技术领域，具体为一种大型客车用人工智能定速巡

航系统。

背景技术

[0002] 随着汽车工业的发展，作为辅助驾驶的巡航系统已普遍应用到了汽车的驾驶系统

中，其中巡航系统一般分为定速巡航系统和自适应巡航系统，定速巡航系统用于控制汽车

的定速行驶。目前，汽车定速巡航系统包括有与发动机ECU(车载电脑)连接的车速信号，车

速信号均通过PWM(脉冲宽度调制)硬线与发动机ECU相连接。定速时驾驶员通过调节巡航开

关来设定所希望的车速，并将此开关信号通过PWM硬线传递给发动机ECU，汽车一旦设定为

巡航状态，车速信号发动机的供油量便由发动机ECU控制，发动机ECU会根据道路状况和汽

车的行驶阻力不断地调整供油量，使汽车始终保持在所设定的车速行驶。

[0003] 国内的主流大型客车，均匹配具有6个前进挡的机械式手动变速箱，发动机为电子

燃油喷射控制系统。该类车型主要用途即为长途客运或旅游接待，行驶高速公路的时间及

里程很多。目前主流大型客车，都没有配备定速巡航系统。但结合其实际工况—高速路上为

了保证车辆的匀速行驶，驾驶员要长时间的控制油门踏板，增加了驾驶员的工作强度，而且

由于踩踏油门踏板的力度不可能一直是均衡的，因此也不能保证车辆的匀速行驶。

实用新型内容

[0004] 为了解决上述的问题，本实用新型提供一种大型客车用人工智能定速巡航系统。

[0005] 本实用新型解决其技术问题采用以下技术方案来实现：本实用新型所述的一种大

型客车用人工智能定速巡航系统，包括发动机ECU单元和与发动机ECU单元连接的第一微处

理模块，所述第一微处理模块连接巡航开关，所述发动机ECU单元通过CAN总线连接有第二

微处理模块，所述第二微处理模块分别对应连接有速度传感器、指示灯、扬声器和仪表；所

述发动机ECU单元上还连接有第三微处理模块，所述第三微处理模块连接雷达探测器；

[0006] 其中：第一微处理模块接收并转换巡航开关的操控信号并传递给发动机ECU单元；

第二微处理模块接收速度传感器实时感应的车速信号并将此车速信号转换为CAN信号通过

CAN总线发送到发动机ECU单元，同时接收并解析发动机ECU单元发出的实时巡航工作状态

及故障信息给指示灯、扬声器和仪表，第二微处理模块发送指示灯信号给指示灯，实现指示

灯的开关；发动机ECU单元接收第一微处理模块的操控信号及离合信号、刹车信号、排气制

动信号和油门信号，并将这些信号进行分析，在满足预定的定速巡航条件下按操控要求控

制车速，同时发动机ECU单元通过CAN总线发送实时巡航工作状态及故障信息给第二微处理

模块；所述第三微处理模块接受雷达探测器探测到的车身周围信息，并将车身周围信息发

送到发动机ECU单元。

[0007] 优选的，所述巡航开关中设置有关闭档、加速档和减速档，所述操控信号包括关闭

信号、加速信号和减速信号。
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[0008] 优选的，所述发动机ECU单元连接有车身抖动信号，所述车身抖动信号连接有震动

传感器，所述车身抖动信号将震动传感器实时检测到的车身抖动信号发送到发动机ECU单

元。

[0009] 优选的，所述雷达探测器探测到的车身周围信息包括前车距离信号、前车方位信

号、相对速度信号和周围车数信号，所述前车距离信号为车辆与前夫车辆之间的距离，所述

前车方位信号为前车所在的车道，相对速度信号为前车与本车辆之间的相对速度，周围车

数信号为本车周围车辆的数量，雷达探测器将探测到的车身周围信息转换为可以被第三微

处理模块处理的电信号。

[0010] 优选的，所述雷达探测器探测到的车身周围信息还包括前车车辆型号，所述前车

车辆型号，且所述发动机ECU单元连接有用于储存不同车辆型号的刹车距离以及自身车辆

的刹车距离的储存器。

[0011] 与现有技术相比，本实用新型的有益效果是：

[0012] 1、本发明所述的一种大型客车用人工智能定速巡航系统，操作简单方便，减轻了

驾驶员的工作强度，满足舒适性要求，降低车辆的燃油消耗。

[0013] 2、本发明所述的一种大型客车用人工智能定速巡航系统，通过设置震动传感器，

车辆可以暂时退出巡航实现车辆加速，并通过指示灯和扬声器提示驾驶员，前方路况有变，

减速慢行，当车辆过减速带或颠簸路面后，驾驶员只需踩一次油门即可回到上次巡航车速

保持巡航，使用方便。

[0014] 3.通过设置第三微处理单元，当本车周围车数较多时，通过指示灯和扬声器提醒

驾驶员，建议驾驶员关闭定速巡航，同时也可以通过扬声器和仪表给出驾驶员合理的跟车

距离以及车辆巡航速度的建议。

附图说明

[0015] 图1为本实用新型的原理框图。

具体实施方式

[0016] 下面将结合本实用新型实施例中的附图，对本实用新型实施例中的技术方案进行

清楚、完整地描述，显然，所描述的实施例仅仅是本实用新型一部分实施例，而不是全部的

实施例。基于本实用新型中的实施例，本领域普通技术人员在没有做出创造性劳动前提下

所获得的所有其他实施例，都属于本实用新型保护的范围。

[0017] 请参阅图1，本实用新型提供一种技术方案：本实用新型所述的一种大型客车用人

工智能定速巡航系统，包括发动机ECU单元1和与发动机ECU单元1连接的第一微处理模块3，

所述第一微处理模块3连接巡航开关2，所述发动机ECU单元1通过CAN总线连接有第二微处

理模块7，所述第二微处理模块7分别对应连接有速度传感器6、指示灯12、扬声器13和仪表

14，第二微处理模块发送指示灯信号71给指示灯12，实现指示灯12的开关；所述发动机ECU

单元1上还连接有第三微处理模块9，所述第三微处理模块9连接第三微处理模块8；

[0018] 其中：第一微处理模块3接收并转换巡航开关2的操控信号并传递给发动机ECU单

元1；第二微处理模块7接收速度传感器6实时感应的车速信号72并将此车速信号72转换为

CAN信号通过CAN总线发送到发动机ECU单元1，同时接收并解析发动机ECU单元1发出的实时
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巡航工作状态及故障信息73给指示灯12、扬声器13和仪表14；发动机ECU单元1接收第一微

处理模块3的操控信号及离合信号4、刹车信号5、排气制动信号15和油门信号16，并将这些

信号进行分析，在满足预定的定速巡航条件下按操控要求控制车速，同时发动机ECU单元1

通过CAN总线发送实时巡航工作状态及故障信息73给第二微处理模块7；所述第三微处理模

块9接受第三微处理模块8探测到的车身周围信息，并将车身周围信息发送到发动机ECU单

元1。

[0019] 作为一种实施方式，所述巡航开关2中设置有关闭档21、加速档22和减速档23，所

述操控信号包括关闭信号31、加速信号32和减速信号33。

[0020] 作为一种实施方式，所述发动机ECU单元1连接有车身抖动信号11，所述车身抖动

信号11连接有震动传感器10，所述车身抖动信号11将震动传感器10实时检测到的车身抖动

信号11发送到发动机ECU单元1。

[0021] 作为一种实施方式，所述第三微处理模块8探测到的车身周围信息包括前车距离

信号91、前车方位信号92、相对速度信号93和周围车数信号94，所述前车距离信号91为车辆

与前夫车辆之间的距离，所述前车方位信号92为前车所在的车道，相对速度信号93为前车

与本车辆之间的相对速度，周围车数信号94为本车周围车辆的数量，第三微处理模块8将探

测到的车身周围信息转换为可以被第三微处理模块9处理的电信号。

[0022] 作为一种实施方式，所述第三微处理模块8探测到的车身周围信息还包括前车车

辆型号95，所述前车车辆型号95，且所述发动机ECU单元1连接有用于储存不同车辆型号的

刹车距离以及自身车辆的刹车距离的储存器17。

[0023] 工作原理：发动机ECU单元1上电后，读取由速度传感器6实时感应的并通过第二微

处理模块7转换并发送到车载CAN总线上的整车车速信号72；进入巡航，操作巡航开关2的加

速档22，发动机ECU单元1接收第一微处理模块3发出的加速信号32和车速为40㎞/h，离合器

和刹车装置均保持在松开状态、排气制动器在关闭状态进入巡航，此时巡航车速为当前车

速；定速巡航后，发动机ECU单元1通过CAN总线实时广播发送巡航工作状态给第二微处理模

块7，第二微处理模块7解析此信息并控制指示灯12的工作状态，提醒驾驶员车辆处于定速

巡航状态；车辆巡航状态下，操作巡航开关2的加速档22，使发动机ECU单元1控制车辆以1

㎞/h的步长加速；由于发动机ECU单元1通过控制发动机转速来实现车速控制，当转速达到

最高时，车速也达到该档位最大值，巡航开关2的加速档22起不了调整车速作用，此时，需退

出换挡后再进入巡航；临时需要加速时，踩油门，油门信号16发送到发动机ECU单元1，车辆

暂时退出巡航实现车辆加速，然后松开油门，车辆会继续上次巡航车速保持巡航；当巡航系

统出现故障时，发动机ECU单元1通过CAN总线将故障码发送给第二微处理模块7，第二微处

理模块7对此故障码解析后将故障信息73显示在仪表14上，方便驾驶员检修，同时关闭巡航

系统；退出巡航，只需将车速降至40㎞/h即可退出巡航；当本车通过减速带或颠簸路面时，

车身抖动信号11将震动传感器10实时检测到的车身抖动信号11发送到发动机ECU单元1，发

动机ECU单元1解析和判断抖动的大小，抖动的大小与通过减速带或颠簸路面时的抖动的大

小相匹配时，车辆暂时退出巡航实现车辆加速，并通过指示灯12和扬声器13提示驾驶员，当

车辆过减速带或颠簸路面后，发动机ECU单元1判断车辆自身抖动较小时，驾驶员只需踩一

次油门即可回到上次巡航车速保持巡航；发动机ECU单元1通过处理前车距离信号91、前车

方位信号92和相对速度信号93，将前车距离、前车方位和相对速度通过仪表14盘显示给驾
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驶员，当本车周围车数较多时，通过指示灯12和扬声器13提醒驾驶员，建议驾驶员关闭定速

巡航；第三微处理模块8检测前车车辆型号95，发动机ECU单元1判断前车车辆为小型车、中

型车、客车还是货车，再通过发动机ECU单元1调取储存器17中储存的该车型的刹车距离以

及自身车辆的刹车距离，以前车突然发生急刹，本车有足够刹车距离作为基准，发动机ECU

单元1判断出最小的跟车距离，并将最小的跟车距离通过扬声器13和仪表14给出驾驶员合

理的跟车距离以及车辆巡航速度的建议。

[0024] 虽然在上文中已经参考实施例对本实用新型进行了描述，然而在不脱离本实用新

型的范围的情况下，可以对其进行各种改进并且可以用等效物替换其中的部件。尤其是，只

要不存在结构冲突，本实用新型所披露的实施例中的各项特征均可通过任意方式相互结合

起来使用，在本说明书中未对这些组合的情况进行穷举性的描述仅仅是出于省略篇幅和节

约资源的考虑。因此，本实用新型并不局限于文中公开的特定实施例，而是包括落入权利要

求的范围内的所有技术方案。
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