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(57)摘要

本实用新型公开远近光灯自动切换装置，对

天色亮度、前方车灯亮度、与前方车辆的距离以

及路面状况均进行检测，结合考虑天气、车辆行

驶情况以及路面情况再进行远近光的切换，能使

得远近光的切换更为有效，可有效减少事故发

生；设置光源偏光片和视野偏光片，并设置一定

角度，使得远光灯的光线较为柔和，减少对驾驶

员的瞳孔影响，减少误操作，降低事故发生的可

能性；为激光测距子模块设置支架、动力装置和

转向球，使得激光测距子模块产生的激光光束与

地面的夹角以及与行车方向间的夹角可调，测得

的行车距离更具参考价值，进一步远近光灯切换

的的有效性，进而提高驾驶的安全性。
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1.远近光灯自动切换装置，其特征在于：

包括检测模块、控制器模块、功率输出模块、远光灯LED模块、近光灯LED模块和无线传

输模块；

所述检测模块包括天色亮度检测子模块、前方车灯亮度检测子模块、激光测距子模块

以及路面状况检测子模块；所述天色亮度检测子模块安装在外部车辆车身顶部，所述天色

亮度检测子模块的输出端与控制器模块连接；所述前方车灯亮度检测子模块的输出端与控

制器模块连接；所述激光测距子模块的输出端与控制器模块连接；所述路面状况检测子模

块的输出端与控制器模块连接；

所述功率输出模块与所述控制器模块连接，所述功率输出模块输出2个驱动信号，分别

驱动所述远光灯LED模块和近光灯LED模块发出光束；

所述无线传输模块与控制器模块连接，所述无线传输模块还与外部其它行驶车辆上的

无线传输模块连接；

还包括光源偏光片和视野偏光片；所述光源偏光片设置所述远光灯LED模块的前侧，所

述视野偏光片设置在视野前侧；所述光源偏光片的偏正化方向与视野偏光片的偏正化方向

成10°-85°角。

2.根据权利要求1所述的远近光灯自动切换装置，其特征在于：

还包括支架、动力装置和转向球；所述激光测距子模块固定在所述支架上，所述支架安

装于所述转向球上，所述动力装置的驱动端与所述控制器模块连接，所述动力装置带动所

述转向球围绕转向球的圆心转动，进而带动所述激光测距子模块转动，实现激光测距子模

块产生的激光光束与地面之间的角度、所述激光光束与外部车辆行驶方向之间的角度可

调。

3.根据权利要求1所述的远近光灯自动切换装置，其特征在于：

还包括测速仪和速度检测子模块；所述测速仪安装在外部车辆前方右侧的大灯旁，所

述测速仪的输出端与控制器模块连接，所述测速仪的正前方向与外部车辆车身行驶的正前

方向之间的夹角为2°；所述速度检测子模块安装在外部车辆的车身上，检测车身的行驶速

度。

4.根据权利要求1所述的远近光灯自动切换装置，其特征在于：

还包括LED闪烁灯；所述功率输出模块输出第三路驱动信号，驱动所述LED闪烁灯闪烁。

5.根据权利要求1所述的远近光灯自动切换装置，其特征在于：

还包括激光模块；所述功率输出模块输出第四路驱动信号，驱动所述激光模块发出光

束。

6.根据权利要求1所述的远近光灯自动切换装置，其特征在于：

还包括声音检测子模块；所述声音检测子模块的输出端与控制器模块连接。

7.根据权利要求1所述的远近光灯自动切换装置，其特征在于：还包括摄像子模块；所

述摄像子模块的输出端与控制器模块连接。

8.根据权利要求1所述的远近光灯自动切换装置，其特征在于：所述无线传输模块为

Zigbee。
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远近光灯自动切换装置

技术领域

[0001] 本实用新型涉及汽车安全装置技术领域，具体涉及远近光灯自动切换装置。

背景技术

[0002] 机动车设置有远光灯和近光灯，远光灯角度高、光线集中、亮度大，可以照射更高、

更远的物体，近光灯角度低、光线发散，可以照射近处较大范围的物体。据统计，夜间30％-

40％的车祸源于滥用远光灯，远光灯成为夜间安全驾驶的第一杀手。

[0003] 会车时，应当使用近光灯而非远光灯：如正面会车时使用远光灯，远光灯会使得驾

驶员瞬间致盲、对速度和距离的感知力下降、对宽度的判断力下降，可能会引发错误操作；

如近距离情况下后方车辆开启远光灯，车内外三个后视镜出现大面积光晕，缩小前方路况

可视范围，并线或转弯时想要从后视镜观察后方情况便不可能。

[0004] 现有机动车的远近光灯切换基本都是由驾驶员手动操作，但是由于人为方面的安

全意识薄弱、操作缓慢、紧张、恶意等因素，未进行远近光切换或未及时进行远近光灯切换，

容易给对方驾驶员造成不便，甚至产生误操作，进而引发事故的发生。

[0005] 现有技术对于远近光灯的自动切换已多有研究，但是存在驾驶环境影响远近光灯

有效切换的问题，例如应当切换时未能及时切换，不应当切换时却误判进行了切换，还存在

未能减小远光灯对驾驶员影响的问题，有效切换和远光灯亮度，均大大影响了驾驶安全性。

其中，环境影响因素包括天色亮度、路面状况、对方车辆的距离和行驶速度等

实用新型内容

[0006] 本实用新型提供远近光灯自动切换装置，为解决现有技术存在的驾驶安全性低的

问题提供硬件基础。

[0007] 本实用新型通过以下技术方案解决技术问题：

[0008] 远近光灯自动切换装置，包括检测模块、控制器模块、功率输出模块、远光灯LED模

块、近光灯LED模块和无线传输模块；所述检测模块包括天色亮度检测子模块、前方车灯亮

度检测子模块、激光测距子模块以及路面状况检测子模块；所述天色亮度检测子模块安装

在外部车辆车身顶部，所述天色亮度检测子模块的输出端与控制器模块连接；所述前方车

灯亮度检测子模块的输出端与控制器模块连接；所述激光测距子模块的输出端与控制器模

块连接；所述路面状况检测子模块的输出端与控制器模块连接；所述功率输出模块与所述

控制器模块连接，所述功率输出模块输出2个驱动信号，分别驱动所述远光灯LED模块和近

光灯LED模块发出光束；所述无线传输模块与控制器模块连接，所述无线传输模块还与外部

其它行驶车辆上的无线传输模块连接；还包括光源偏光片和视野偏光片；所述光源偏光片

设置所述远光灯LED模块的前侧，所述视野偏光片设置在视野前侧；所述光源偏光片的偏正

化方向与视野偏光片的偏正化方向成10°-85°角。

[0009] 进一步地，还包括支架、动力装置和转向球；所述激光测距子模块固定在所述支架

上，所述支架安装于所述转向球上，所述动力装置的驱动端与所述控制器模块连接，所述动
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力装置带动所述转向球围绕转向球的圆心转动，进而带动所述激光测距子模块转动，实现

激光测距子模块产生的激光光束与地面之间的角度、所述激光光束与外部车辆行驶方向之

间的角度可调。

[0010] 进一步地，还包括测速仪和速度检测子模块；所述测速仪安装在外部车辆前方右

侧的大灯旁，所述测速仪的输出端与控制器模块连接，所述测速仪的正前方向与外部车辆

车身行驶的正前方向之间的夹角为2°；所述速度检测子模块安装在外部车辆的车身上，检

测车身的行驶速度。

[0011] 进一步地，还包括LED闪烁灯；所述功率输出模块输出第三路驱动信号，驱动所述

LED闪烁灯闪烁。

[0012] 进一步地，还包括激光模块；所述功率输出模块输出第四路驱动信号，驱动所述激

光模块发出光束。

[0013] 进一步地，还包括声音检测子模块；所述声音检测子模块的输出端与控制器模块

连接。

[0014] 进一步地，还包括摄像子模块；所述摄像子模块的输出端与控制器模块连接。

[0015] 进一步地，所述无线传输模块为Zigbee。

[0016] 与现有技术相比，具有如下特点：

[0017] 1、对天色亮度、前方车灯亮度、与前方车辆的距离以及路面状况均进行检测，结合

考虑天气、车辆行驶情况以及路面情况进行远近光的切换，能使得远近光的切换更为有效，

可有效减少事故发生；设置光源偏光片和视野偏光片，并设置成一定角度，使得远光灯的光

线较为柔和，减少对驾驶员的瞳孔影响，减少误操作，降低事故发生的可能性，提高驾驶安

全性；

[0018] 2、为激光测距子模块设置支架、动力装置和转向球，使得激光测距子模块产生的

激光光束与地面的夹角以及与行车方向间的夹角可调，测得的行车距离更具参考价值，进

一步远近光灯切换的的有效性，提高驾驶安全性；

[0019] 3、设置测速仪和速度检测子模块，对对方车速以及自身车速均进行检测，再结合

行车距离来判断远近光灯的切换时机点，为准确把控切换的时间提供数据基础；

[0020] 4、设置摄像模块和LED闪烁灯，用于在出现行人时启动LED闪烁灯，为行人示警，从

行人方面提高驾驶的安全性，避免事故发生。

附图说明

[0021] 图1为本实用新型的结构原理框图。

具体实施方式

[0022] 以下结合实施例对本实用新型作进一步说明，但本实用新型并不局限于这些实施

例。

[0023] 远近光灯自动切换装置，包括检测模块、控制器模块、功率输出模块、远光灯LED模

块、近光灯LED模块和无线传输模块；所述检测模块包括天色亮度检测子模块、前方车灯亮

度检测子模块、激光测距子模块以及路面状况检测子模块；所述天色亮度检测子模块安装

在外部车辆车身顶部，所述天色亮度检测子模块的输出端与控制器模块连接；所述前方车
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灯亮度检测子模块的输出端与控制器模块连接；所述激光测距子模块的输出端与控制器模

块连接；所述路面状况检测子模块的输出端与控制器模块连接；所述功率输出模块与所述

控制器模块连接，所述功率输出模块输出2个信号，分别驱动所述远光灯LED模块和近光灯

LED模块发出光束；所述无线传输模块与控制器模块连接，所述无线传输模块还与外部其它

行驶车辆上的无线传输模块连接；还包括光源偏光片和视野偏光片；所述光源偏光片设置

所述远光灯LED模块的前侧，所述视野偏光片设置在视野前侧；所述光源偏光片的偏正化方

向与视野偏光片的偏正化方向成10°-85°角。

[0024] 为检测天色亮度、前方车辆灯的亮度、与前方车辆的行驶距离以及路面状况，在检

测模块设置相应的检测子模块进行检测，并将检测结果输入至控制器模块中：在检测模块

设置天色亮度检测子模块，用于检测天色的亮度，天色亮度检测子模块为光照强度传感器，

设置在行驶车辆的车身顶部；在检测模块设置前方车灯亮度检测子模块，用于检测前方车

辆的灯亮度，前方车灯亮度检测子模块同样为光照强度传感器，设置在车辆的前部；在检测

模块设置激光测距子模块，用于检测与前方行驶车辆的行驶距离，其中，激光测距子模块包

括有数个激光发射器以及等同数量的激光接收器，激光发射器与激光接收器的行数相同，

列数也相同；在检测模块设置路面状况路面状况检测子模块，用于检测路面状况，路面状况

检测子模块包括至少2个倾角传感器，当路面状况检测子模块为2个倾角传感器时，一个为

车身倾角传感器，安装在车辆车体的中段位置，用于检测车体的前后倾角，另一个为车头倾

角传感器，安装在车辆的车头位置，用于检测车头的上下倾角。

[0025] 设置天色亮度检测子模块和前方车灯亮度检测子模块的目的在于进行远近光灯

自动切换时，可避免因为天色亮度影响到对前方车灯亮度的判断，进而影响对远近光灯的

切换时机的判断。当天色亮度在预设的阈值之上时，说明天色较亮，可认为没必要开启远光

灯，当天色亮度在预设阈值之内时，开启远光灯，是否关闭远光灯取决于行驶方向上是否出

现行驶车辆，即，通过前方车灯亮度来判断是否需要将远光灯切换为近光灯，当前方出现行

驶车辆时，必须将远光灯切换为近光灯，若前方没有出现行驶车辆，则可保持远光灯启动。

[0026] 设置激光测距子模块的目的在于检测行驶车辆与前方行驶车辆的距离，通过对距

离的判断来实现远近光灯的切换。例如，行驶车辆的激光发射器实时向行驶方向发送激光

光束，激光接收器接收反射回来的激光信号，当接收的是连续、距离逐渐减小的的反射信

号，且距离值在35m-95m之间，可由控制器模块驱动功率输出模块，启动远光灯LED模块，当

接收的是连续、距离逐渐减小的的反射信号、且距离值小于35m时，关闭远光灯LED模块，启

动近光灯LED模块，实现远近光灯的切换。

[0027] 设置路面状况检测子模块的目的在于实时检测行驶车辆行驶在平坦路段还是上

下坡路段，并通过路面状况切换远近光灯。车身倾角传感器测得的车体前后倾角为4度范围

内时，可判断车辆行驶在平坦路段；车头倾角传感器测得倾角大于4°时，可判断车辆行驶在

上坡路，车头倾角传感器测得向下倾角大于4°时，可判断车辆行驶在下坡路。车辆行驶在平

坦路段和上坡路段时，前方无行驶车辆时，启动远光灯，前方出现行驶车辆时，切换成近光

灯；车辆行驶在下坡路段时，启动远光灯，可扩大视野范围。设置车身倾角传感器和车头倾

角传感器同时进行倾角检测，可避免将颠簸晃动形成的瞬态倾角作为远近光灯切换的数据

基础，提高切换的准确性。

[0028] 功率输出模块用于输出不同功率的驱动信号，用于在控制器模块的控制下启动远
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光灯LED模块或近光灯LED模块，实现远近光灯的切换。功率输出模块主要包括三极管和场

效应管，用于放大控制器模块提供的控制信号至不同功率，进而驱动远光灯LED模块或近光

灯LED模块。

[0029] 远光灯LED模块主要包括基板、LED灯和反射器：反射器设置在基板上，反射器的内

表面设有至少3层自由曲面，各层自由曲面建立在其基准面上，且上下分布，呈阶梯状，即各

自由曲面的曲率都与对应位置的基准面的曲率接近，各自由曲面在基准面附近呈阶梯状；

LED灯设置在各自由曲面的基准面的焦点处，使得LED灯的光轴垂直于基板，使得LED灯发出

的光经各自由曲面反射后平行射出，实现远距投射，且光线集中。工作时，LED灯向不同方向

发出光，各自由曲面对光进行配光，各自由曲面的反射光叠加，使得光斑形状满足远光照明

需求。各自由曲面的的基准面为同一抛物面，抛物面的焦距为5-7mm，自由曲面的高度优选

为2-6mm。

[0030] 近光灯LED模块同样也是主要包括基板、LED灯和反射器，其它机构设置也基本相

同，不同之处是将LED灯设置在基准面的焦点外，并使得LED灯的光轴垂直于基板，进而使得

LED灯发出的光经自由曲面发射后发散射出，实现近距离、大范围投射，光线分散。

[0031] 无线传输模块为Zigbee，用于与对方车辆通信，交换距离、速度、方向等信息，有助

于实现信息交互，准确地进行远近光灯的切换。

[0032] 光源偏光片和视野偏光片成一定角度，当强光透过偏光片照射到驾驶员眼睛时，

可大幅度减少进入眼球的远光，甚至完全屏蔽，避免发生误操作，并且，在角度变大的过程

中，眼球接收到的远光灯的亮度逐渐降低。偏光片仅屏蔽远光，对行人、近光灯、转向灯、路

灯等光线并不屏蔽，不会影响驾驶员的正常驾驶。另外，还可在车辆的前挡风玻璃处和遮阳

板处设置偏光片，二者成一定角度，同样可有效过滤远光。

[0033] 进一步地，本实用新型还设置激光模块；所述功率输出模块输出第四路驱动信号，

驱动所述激光模块发出光束。激光模块主要包括激光二极管，其光束方向可通过设置透镜

进行控制。激光二极管相对于普通LED灯亮度更大，体积更小。当激光测距子模块无法接受

到连续且距离值逐渐减小的激光反射信号，或，接受到的激光信号大于95m时，说明对面无

行驶车辆或者对面的行驶车辆距离本车辆很远，此时，可通过控制器模块控制功率输出模

块来驱动激光模块的开启，实现远程照射，以保证驾驶员视线清晰。

[0034] 进一步地，本实用新型还为激光测距子模块设置了支架、动力装置和转向球：所述

激光测距子模块固定在所述支架上，所述支架安装于所述转向球上，所述动力装置的驱动

端与所述控制器模块连接，所述动力装置带动所述转向球围绕转向球的圆心转动，进而带

动所述激光测距子模块转动，实现激光测距子模块产生的激光光束与地面之间的角度、所

述激光光束与外部车辆行驶方向之间的角度可调。

[0035] 支架包括两个，分别为水平支架和竖直支架。动力装置主要包括第一电机和第二

电机，水平支架用于支撑转向球的水平转轴，在水平支架上设置有第一电机，第一电机在功

率输出模块的驱动下带动转向球围绕水平转轴转动，实现激光光束与地面之间的角度可

调。第二电机在功率输出模块的驱动下带动转向球绕水平方向转动，实现激光光束与外部

车辆行驶方向之间的角度可调。

[0036] 本实用新型还设置测速仪和速度检测子模块；所述测速仪安装在外部车辆前方右

侧的大灯旁，所述测速仪的输出端与控制器模块连接，所述测速仪的正前方向与外部车辆
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车身行驶的正前方向之间的夹角为2°；所述速度检测子模块安装在外部车辆的车身上，检

测车身的行驶速度。

[0037] 设置测速仪检测前方行驶车辆与己方行驶车辆的行驶速度差，设置速度检测子模

块用于检测己方行驶车辆的行驶速度，将两个检测值输入至控制器模块中，通过二者的差

值来控制远近光灯的切换。如差值为小于等于0km/h时，继续检测，差值为0-40km/h时，驱动

近光灯LED模块发光，否则，驱动远光灯LED模块发光。

[0038] 本实用新型还设置摄像子模块；所述摄像子模块的输出端与控制器模块连接。摄

像子模块可以为高清摄像头，可以拍摄行驶现场的所有信息，也可以为红外摄像机，主要捕

捉行驶方向是否有行人，可以结合距离测量判断该行人是否处于危险距离范围内。本实用

新型还设置LED闪烁灯；所述功率输出模块输出第三路驱动信号，驱动所述LED闪烁灯闪烁。

当判断出行人出现在危险距离范围内时，可驱动LED闪烁灯闪烁，提醒行人。

[0039] 本实用新型还设置声音检测子模块；所述声音检测子模块的输出端与控制器模块

连接。声音检测子模块为麦克风，设置在车辆的前端，用于采集行驶现场的声音信息，后续

可通过算法提取声音信息中车辆的喇叭音段，并计算喇叭音段分贝值，通过喇叭音段的分

贝值来控制远近光灯的切换。
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