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一种多车交通环境下的车辆主动避撞系统

(57)摘要

一种多车交通环境下的车辆主动避撞系统，

其包括行驶参数获取模块、避撞模式决策模块、

第一投影装置、轨迹投影控制模块，行驶参数获

取模块用于获取车辆相对于周围车辆的相对行

驶参数；避撞模式决策模块与行驶参数获取模块

连接，用于根据相对行驶参数判断车辆是否存在

碰撞风险，并判断是否需要对车辆进行横向主动

转向避撞控制；第一投影装置用于向车辆左前方

或右前方投射横向转向避撞轨迹；轨迹投影控制

模块，分别与避撞模式决策模块及第一投影装置

连接，用于在横向主动转向避撞控制过程中控制

第一投影装置在道路上投射横向转向避撞轨迹。

本实用新型通过在行驶道路上投射横向转向避

撞轨迹而提醒周围车辆，从而多车交通环境下的

行车安全性。
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1.一种多车交通环境下的车辆主动避撞系统，其特征在于，其包括：

行驶参数获取模块(10)，用于获取车辆相对于前方车辆、左侧车辆及右侧车辆的相对

行驶参数；

避撞模式决策模块(20)，与所述行驶参数获取模块(10)连接，用于根据所述相对行驶

参数判断车辆是否存在碰撞风险，并判断是否需要对车辆进行横向主动转向避撞控制；

第一投影装置(30)，设于车辆左前方和右前方，用于向车辆左前方或右前方投射横向

转向避撞轨迹；

轨迹投影控制模块(40)，分别与所述避撞模式决策模块(20)及第一投影装置(30)连

接，用于在横向主动转向避撞控制过程中控制所述第一投影装置(30)在道路上投射所述横

向转向避撞轨迹。

2.如权利要求1所述的一种多车交通环境下的车辆主动避撞系统，其特征在于，其还包

括：

第二投影装置(50)，设于车辆正后方，与所述轨迹投影控制模块(40)连接，所述第二投

影装置(50)用于向车辆后方投射制动避撞图案。

3.如权利要求2所述的一种多车交通环境下的车辆主动避撞系统，其特征在于，所述避

撞模式决策模块(20)还用于判断是否需要对车辆进行纵向制动避撞控制。

4.如权利要求3所述的一种多车交通环境下的车辆主动避撞系统，其特征在于，所述轨

迹投影控制模块(40)还用于在纵向制动控制过程中控制所述第二投影装置(50)在道路上

投射所述制动避撞图案。

5.如权利要求4所述的一种多车交通环境下的车辆主动避撞系统，其特征在于，其还包

括：

制动控制装置(60)，与所述避撞模式决策模块(20)连接，并与车辆的制动装置连接，其

用于在需要对车辆进行纵向制动避撞控制时控制车辆主动减速。

6.如权利要求5所述的一种多车交通环境下的车辆主动避撞系统，其特征在于，其还包

括：

转向控制装置(70)，与所述避撞模式决策模块(20)连接，并与车辆方向控制装置连接，

其用于在需要对车辆进行横向主动转向避撞控制时控制车辆横向转向。
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一种多车交通环境下的车辆主动避撞系统

技术领域

[0001] 本实用新型涉及车辆避撞系统，特别涉及一种多车交通环境下的车辆主动避撞系

统。

背景技术

[0002] 安全性是汽车技术发展的重要方向之一，随汽车智能化和电控技术的发展，主动

安全技术得到了进一步拓展。从避撞机理上分析，平面运动车辆可以通过纵向制动和横向

转向完成避撞。车辆驾驶安全性所面临的最大难点不是如何实现越野跑，在多车交通环境

中如何保证安全驾驶才是目前最大的挑战。

实用新型内容

[0003] 本实用新型旨在解决上述问题，而提供一种多车交通环境下的车辆主动避撞系

统。

[0004] 本实用新型旨在解决上述问题，而提供一种多车交通环境下的车辆主动避撞系

统，其特征在于，其包括行驶参数获取模块、避撞模式决策模块、第一投影装置、轨迹投影控

制模块，所述行驶参数获取模块用于获取车辆相对于前方车辆、左侧车辆及右侧车辆的相

对行驶参数；所述避撞模式决策模块与所述行驶参数获取模块连接，用于根据所述相对行

驶参数判断车辆是否存在碰撞风险，并判断是否需要对车辆进行横向主动转向避撞控制；

所述第一投影装置设于车辆左前方和右前方，用于向车辆左前方或右前方投射横向转向避

撞轨迹；所述轨迹投影控制模块，分别与所述避撞模式决策模块及第一投影装置连接，用于

在横向主动转向避撞控制过程中控制所述第一投影装置在道路上投射所述横向转向避撞

轨迹。

[0005] 进一步地，其还包括第二投影装置，设于车辆正后方，与所述轨迹投影控制模块连

接，所述第二投影装置用于向车辆后方投射制动避撞图案。

[0006] 进一步地，所述避撞模式决策模块还用于判断是否需要对车辆进行纵向制动避撞

控制。

[0007] 进一步地，所述轨迹投影控制模块还用于在纵向制动控制过程中控制所述第二投

影装置在道路上投射所述制动避撞图案。

[0008] 进一步地，其还包括制动控制装置，与所述避撞模式决策模块连接，并与车辆的制

动装置连接，其用于在需要对车辆进行纵向制动避撞控制时控制车辆主动减速。

[0009] 进一步地，其还包括转向控制装置，与所述避撞模式决策模块连接，并与车辆方向

控制装置连接，其用于在需要对车辆进行横向主动转向避撞控制时控制车辆横向转向。

[0010] 本实用新型的有益贡献在于，其有效解决了上述问题。本实用新型通过行驶参数

获取模块获取车辆相对前方车辆、左侧车辆、右侧车辆的相对形式参数，从而可通过避撞模

式决策模块判断出是否需要对车辆进行横向主动避撞控制或纵向制动避撞控制；当需要横

向主动避撞控制时，可通过轨迹投影控制模块控制第一投影装置在车辆左前方或右前方投
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射横向转向避撞轨迹；当需要纵向制动避撞控制时，可通过轨迹投影控制模块控制时控制

第二投影装置在车辆后方投射制动避撞图案；通过在行驶道路上投射横向转向避撞轨迹和

制动避撞图案而提醒周围车辆，从而进一步保证横向避撞和纵向制动过程中的安全性。本

实用新型具有结构新颖、功能实用的特点，其具有很强的实用性。

附图说明

[0011] 图1是本实用新型的整体结构框图。

[0012] 图2是结构示意图。

[0013] 附图标识：行驶参数获取模块10、避撞模式决策模块20、第一投影装置30、轨迹投

影控制模块40、第一开关电路41、第二开关电路42、第二投影装置50、制动控制装置60、转向

控制装置70。

具体实施方式

[0014] 下列实施例是对本实用新型的进一步解释和补充，对本实用新型不构成任何限

制。

[0015] 如图1、图2所示，本实用新型的多车交通环境下的车辆主动避撞系统包括行驶参

数获取模块10、避撞模式决策模块20、第一投影装置30、轨迹投影控制模块40。进一步地，其

还可包括第二投影装置50、制动控制装置60、转向控制装置70。

[0016] 所述行驶参数获取模块10用于获取自身车辆相对于前方车辆、左侧车辆及右侧车

辆的相对行驶参数。所述相对行驶参数包括但不限于相对距离、相对速度、相对角度等。所

述行驶参数获取模块10可选用公知的行驶参数获取模块10，例如，可在车辆的四周安装激

光雷达装置，通过激光雷达装置可得到当前车辆与前方车辆、左侧车辆及右侧车辆的速度

信息、距离信息和角度信息等。

[0017] 所述避撞模式决策模块20与所述行驶参数获取模块10连接，其用于根据所述相对

行驶参数判断车辆是否存在碰撞风险，并判断是否需要对车辆进行横向主动转向避撞控

制。

[0018] 进一步地，所述避撞模式决策模块20还用于判断是否需要对车辆进行纵向制动避

撞控制。

[0019] 所述避撞模式决策模块20可选用公知的功能模块，或者参考公知的模型算法进行

设计，在具备自动驾驶功能的汽车中目前都设计有与所述避撞模式决策模块20功能相同的

功能模块。需说明的是，本实用新型的创新点不在于避撞模式决策模块20本身的改进，而在

于避撞模式决策模块20与其他模块之间的连接关系。

[0020] 所述轨迹投影控制模块40与所述避撞模式决策模块20连接，其用于在需要进行主

动转向避撞控制时控制所述第一投影装置30启动。

[0021] 进一步地，所述轨迹投影控制模块40还用于在需要进行纵向制动避撞控制时控制

所述第二投影装置50启动。

[0022] 所述轨迹投影控制模块40为硬件模块，其可通过相应的开关电路实现。所述轨迹

投影控制模块40包括第一开关电路41和第二开关电路42，所述第一开关电路41连接于所述

避撞模式决策模块20与第一投影装置30之间，当所述避撞模式决策模块20判断出当前需要
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对车辆进行横向转向避撞控制时，所述第一开关电路41导通而可联动所述第一投影装置30

启动。所述第二开关电路42连接于所述避撞模式决策模块20与第二投影装置50之间，当所

述避撞模式决策模块20判断出当前需要对车辆进行纵向制动避撞控制时，所述第二开关电

路42导通而可联动所述第二投影装置50启动。所述第一开关电路41、第二开关电路42的具

体电路结构不限，其可由本领域技术人员根据电学基础知识进行相应的电路设计，以实现

所述轨迹投影控制模块40的相应功能。

[0023] 所述第一投影装置30设于车辆的左前方和右前方，其用于向车辆左前方或者右前

方投射横向转向避撞轨迹。所述横向转向避撞轨迹是车辆即将进行左转向或右转向时所行

驶的区域位置，其在即将行驶的车道上投影出带箭头指示的线条图案出来，该带箭头指示

的线条图案的总长度与车辆长度一致，覆盖的道路宽度与车辆宽度一致，从而方便左侧或

者右侧的车辆知晓横向转向避撞轨迹而进行避让，从而提高本车的横向转向的安全性。

[0024] 所述第二投影装置50设于车辆后方，其用于向车辆后方投射制动避撞图案，如注

意刹车的文字、或者图案等。所述制动避撞图案可根据实际需要而设置，其具体形式不限，

作为优选，其投影面积尽量满足紧急刹车时的安全距离，这样，通过图案提醒的方式可让后

方车辆尽量保持在安全距离外。

[0025] 所述第一投影装置30和第二投影装置50可选用公知的投影装置。

[0026] 进一步地，所述制动控制装置60与所述避撞模式决策模块20连接，并与车辆的制

动装置连接，如与车辆刹车踏板连接。所述制动控制装置60用于在需要对车辆进行纵向制

动避撞控制时控制车辆主动减速。所述制动控制装置60的具体结构可参考公知技术，本实

施例不对其进行限制，例如，其可以包括电机、拉线等结构，电机与拉线连接，拉线与车辆的

刹车踏板连接，电机与避撞模式决策模块20连接，当需要进行纵向制动控制时，所述避撞模

式决策模块20控制电机工作，电机工作时带动拉线牵引刹车踏板，从而使得刹车踏板可被

缓慢拉下而实现刹车。

[0027] 进一步地，所述转向控制装置70与所述避撞模式决策模块20连接，并与车辆方向

控制装置连接，如与车辆方向盘联动。所述刹车转向控制装置70的具体结构不限，其可参考

公知技术。当需要进行横向主动转向避撞控制时，所述转向控制装置70可控制车辆的方向

盘转动而实现横向转向。

[0028] 由此，便形成了本实用新型的多车交通环境下的车辆主动避撞系统，其主要实用

新型点在于设有第一投影装置30、第二投影装置50和轨迹投影控制模块40，在需要进行相

应模式的避撞控制时，可控制第一投影装置30或第二投影装置50进行投影而提醒相应车道

上的其他车辆，从而方便本车安全的进行横向转向和纵向制动，进而可提高行驶安全性。

[0029] 尽管通过以上实施例对本实用新型进行了揭示，但是本实用新型的范围并不局限

于此，在不偏离本实用新型构思的条件下，以上各构件可用所属技术领域人员了解的相似

或等同元件来替换。
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图2
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