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(57)摘要

本发明公开一种车载前向毫米波雷达安装

误差自校准方法，包括以下步骤：S100、将前向雷

达安装在车辆指定安装位置，保证安装的精度，

误差小于标定角度，将安装误差

S200、测试阶段，车辆沿着测

试道路以大于15公里每小时的速度，测试道路两

旁在不同的水平和垂直位置放置4个雷达角反射

器，每隔80毫秒运行测试程序对 ▽β进行

一次重新标定；S300、车辆运行阶段，测试程序对

车速进行实时监测，当车速第一次大于15公里每

小时的时候，进行第一次online自动标定；根据

本身车速，取环境中4个反射功率最大的静止目

标，用来计算当前的 Δβ的值，与储存的值

做对比。本发明通过对多普勒效应雷达速度方程

的优化和补偿来解决车载前向毫米波雷达安装

误差自校准的方法。
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1.一种车载前向毫米波雷达安装误差自校准方法，其特征在于，包括以下步骤：

S100、将前向雷达安装在车辆指定安装位置，保证安装的精度，误差小于标定角度，将

安装误差初始值水平安装角度误差

S200、测试阶段，车辆沿着测试道路以大于15公里每小时的速度，通过测试道路，测试

道路两旁在不同的水平和垂直位置放置4个雷达角反射器，放置位置的水平和垂直角度在

探测范围内差异大，每隔80毫秒运行测试程序对水平安装角度误差 垂直安装角度误

差 进行一次重新标定；

S300、车辆运行阶段，测试程序对车速进行实时监测，当车速第一次大于15公里每小时

的时候，进行第一次online自动标定；根据本身车速，取环境中4个反射功率最大的静止目

标，用来计算当前的 Δβ的值，与储存的值做对比；

当偏差大于标定角度，重复测试，如果3次测试都不通过，显示错误，自动标定失败，检

查雷达安装；

当前探测到 Δβ的值与储存的上一轮的值的差别在范围内，通过对前n个储存数值

取加权平均值得出当前的 Δβ值，作为当前使用的角度矫正；

当前速度小于或者环境中无法取到4个有效静止目标，等待数秒后重试，直到下次自动

标定的条件满足。

2.根据权利要求1所述的一种车载前向毫米波雷达安装误差自校准方法，其特征在于：

所述测试程序为利用雷达发射一帧探测信号，通过对这帧回波信号的处理，得出各个角反

的径向速度Vr和角度信息 同时读取这帧的轮速传感器速度代入以下公式计算出

Δβ的值，作为标定值；所涉及公式计算如下：

3.根据权利要求2所述的一种车载前向毫米波雷达安装误差自校准方法，其特征在于：

所述测试程序中 Δβ的计算如遇到偏离值，利用最大似然估计方法来做出估算。
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一种车载前向毫米波雷达安装误差自校准方法

技术领域

[0001] 本发明涉及一种车载前向毫米波雷达安装误差自校准方法。

背景技术

[0002] 前向毫米波雷达应用高级驾驶辅助系统，例如自适应巡航ACC系统，自动紧急刹车

AEB系统。依靠发射特定频率(76GHz-81GHz)的电磁波，接收和处理回波信号来侦测前方目

标的特性参数，如距离，相对速度，角度和反射功率等。由于天线对发射的电磁波做了聚波

处理，因此雷达的探测有一定的方向性，探测范围在垂直于天线面的一定开角内(Field  of 

view  Fov)。因此雷达的安装有一定的误差要求，当安装倾斜角度过大，致使天线面与行驶

方向的偏离过大，会造成回波功率的衰减而无法准确探测到目标。当安装倾斜角度在容许

范围之内，可以通过标定来把角度误差带来的探测错误校正。但是标定程序需要在车出厂

前，在车厂用精确昂贵的标定设备来完成。不但耗费时间，而且一旦车架位置发生细微变化

(比如碰撞或者松动)，雷达必须回到原厂做重新标定，造成很大的麻烦。

发明内容

[0003] 本发明的目的就在于为了解决上述问题而提供一种车载前向毫米波雷达安装误

差自校准方法。

[0004] 为了实现上述目的，本发明的是通过以下技术方案实现的：一种车载前向毫米波

雷达安装误差自校准方法，包括以下步骤：

[0005] S100、将前向雷达安装在车辆指定安装位置，保证安装的精度，误差小于标定角

度，将安装误差初始值水平安装角度误差

[0006] S200、测试阶段，车辆沿着测试道路以大于15公里每小时的速度，通过测试道路，

测试道路两旁在不同的水平和垂直位置放置4个雷达角反射器，放置位置的水平和垂直角

度在探测范围内差异大，每隔80毫秒运行测试程序对水平安装角度误差 垂直安装角

度误差 进行一次重新标定；

[0007] S300、车辆运行阶段，测试程序对车速进行实时监测，当车速第一次大于15公里每

小时的时候，进行第一次online自动标定；根据本身车速，取环境中4个反射功率最大的静

止目标，用来计算当前的 Δβ的值，与储存的值做对比；

[0008] 当偏差大于标定角度，重复测试，如果3次测试都不通过，显示错误，自动标定失

败，检查雷达安装；

[0009] 当前探测到 Δβ的值与储存的上一轮的值的差别在范围内，通过对前n个储存

数值取加权平均值得出当前的 Δβ值，作为当前使用的角度矫正；

[0010] 当前速度小于或者环境中无法取到4个有效静止目标，等待数秒后重试，直到下次

自动标定的条件满足。
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[0011] 所述测试程序为利用雷达发射一帧探测信号，通过对这帧回波信号的处理，得出

各个角反的径向速度Vr和角度信息 同时读取这帧的轮速传感器速度代入以下公式计

算出 Δβ的值，作为标定值；所涉及公式计算如下：

[0012]

[0013]

[0014]

[0015]

[0016] 优选的，所述测试程序中 Δβ的计算如遇到偏离值，利用最大似然估计方法来

做出估算。

[0017] 综上所述本发明具有以下有益效果：

[0018] 本发明通过对多普勒效应雷达速度方程的优化和补偿来解决车载前向毫米波雷

达安装误差自校准的方法。

附图说明

[0019] 图1是本发明方法的流程示意图。

[0020] 图2是本发明原理结构示意图。

[0021] 图3是本发明步骤S300算法的逻辑框图。

具体实施方式

[0022] 下面结合附图中的实施例对本发明作进一步的详细说明，但并不构成对本发明的

任何限制。

[0023] 请参阅图2所示，一种车载前向毫米波雷达安装误差自校准方法，包括以下步骤：

[0024] S100、将前向雷达安装在车辆指定安装位置，保证安装的精度，误差小于标定角

度，将安装误差初始值水平安装角度误差

[0025] S200、测试阶段，车辆沿着测试道路以大于15公里每小时的速度，通过测试道路，

测试道路两旁在不同的水平和垂直位置放置4个雷达角反射器，放置位置的水平和垂直角

度在探测范围内差异大，位置本身无需精确，例如 β1≈0； P2≈10，

β3≈0， β4≈-5，每隔80毫秒运行测试程序对水平安装角度误差 垂直安装角

度误差 进行一次重新标定；

[0026] S300、车辆运行阶段，测试程序对车速进行实时监测，当车速第一次大于15公里每

小时的时候，进行第一次online自动标定；根据本身车速，取环境中4个反射功率最大的静

止目标，用来计算当前的 Δβ的值，与储存的值做对比；

[0027] 当偏差大于标定角度，重复测试，如果3次测试都不通过，显示错误，自动标定失

败，检查雷达安装；

[0028] 当前探测到 Δβ的值与储存的上一轮的值的差别在范围内，通过对前n个储存
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数值取加权平均值得出当前的 Δβ值，作为当前使用的角度矫正；

[0029] 当前速度小于或者环境中无法取到4个有效静止目标，等待数秒后重试，直到下次

自动标定的条件满足。

[0030] 请参阅图1所示，值得指出的是，由于多普勒效应雷达可以探测到目标和探测车辆

间的径向速度标量，如果目标(target)本身是静止的，且雷达安装无误差。雷达天线面完全

与行进方向(x)垂直，这个探测到的速度就是探测车辆本身行进速度在目标方向上的一个

分量。

[0031]

[0032] Vr探测到的径向相对速度

[0033] Vx探测车辆行进速度

[0034] θ目标与探测车辆在垂直方向的夹角

[0035] β90deg-θ

[0036] 目标与探测车辆在水平方向的夹角

[0037] 当雷达安装有一定误差，其中水平安装角度误差为 垂直安装角度误差是Δβ

[0038]

[0039] 由于β＞＞Δβ，

[0040]

[0041]

[0042] 其中Vr， 可以通过雷达探测得到，Vx可以通过读取轮速传感器的信号得到

[0043]

[0044] C0空气中的光速

[0045] fd探测到的多普勒频率

[0046] f0调频的中心频率。

[0047]

[0048] 请参阅图3所示，步骤S300的具体实施例：

[0049] S301从CAN(控制器局域网络中的轮速传感器)读取当前车辆速度值Vx0；

[0050] S302，当车速第一次大于15公里每小时的时候，进行第一次online自动标定；

[0051] S303，根据本身车速，取环境中4个反射功率最大的静止目标，用来计算当前的

Δβ的值；

[0052] S304，当前速度小于或者环境中无法取到4个有效静止目标，等待数秒后重试，直

到下次自动标定的条件满足；

[0053] 最后，将当前的 Δβ的值，与储存的值做对比；

[0054] 当偏差大于标定角度，重复测试，如果3次测试都不通过，显示错误，自动标定失

败，检查雷达安装；
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[0055] 当前探测到 Δβ的值与储存的上一轮的值的差别在范围内，通过对前n个储存

数值取加权平均值得出当前的 Δβ值，作为当前使用的角度矫正。

[0056] 应当指出的是，本公开不限于前述实施方式并且可以在不背离本公开的精神的情

况下适当地改变。例如，减少和增加雷达角反射器，提高最大似然估计精度；例如，改变初始

车速在不同的车速下多次测量取平均后标定 Δβ；例如，减少或增加测试程序的周期；

此外，为了更好的及时和准确反馈数据，还可以将当前探测到 Δβ的值与测试阶段安装

误差初始值水平安装角度误差 垂直安装角度误差 相对比取差值后与当前探测到

Δβ的值与储存的上一轮的值做加权平均获得新的比较值作为当前使用的角度矫正。

[0057] 以所举实施例为本发明的较佳实施方式，仅用来方便说明本发明，并非对本发明

作任何形式上的限制，任何所属技术领域中具有通常知识者，若在不脱离本发明所提技术

特征的范围内，利用本发明所揭示技术内容所作出局部更动或修饰的等效实施例，并且未

脱离本发明的技术特征内容，均仍属于本发明技术特征的范围内。
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图1
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图2
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图3
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