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本发明的目的是提供一种汽车自适应巡航

系统的限速方法，包括道路类型限速、弯道限速

和隧道限速；道路类型限速的方法为：中央控制

器获取当前道路类型、限速信息和当前巡航车速

信息，并判断处理；如果为高质量道路，存在数据

信息单元提供的限速值Vlimit1，且满足一定条件，

则将限速值Vlimit1作为目标车速，存在摄像头提

供的限速值Vlimit2，且满足一定条件，则将限速值

Vlimit2作为目标车速；如果为非高质量道路，存在

摄像头提供的限速值Vlimit2，且满足一定条件，则

将限速值Vlimit2作为目标车速；然后，中央控制器

计算减速位置和减速度，并转换为扭矩需求发送

给动力控制系统，动力控制系统使当前巡航车速

V降到目标车速。本发明能保证限速的准确性、安

全性和舒适性。
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1.一种汽车自适应巡航系统的限速方法，其特征在于：包括道路类型限速、弯道限速和

隧道限速；所述道路类型限速的方法为：

中央控制器获取当前道路类型、限速信息和当前巡航车速信息，并进行判断处理；如果

当前道路为高质量道路，存在数据信息单元提供的限速值Vlimit1，且限速值Vlimit1大于或等

于限速预设阈值V0且小于当前巡航车速V，则将限速值Vlimit1作为目标车速；如果当前道路

为高质量道路，不存在数据信息单元提供的限速值Vlimit1而存在摄像头提供的限速值

Vlimit2，且限速值Vlimit2大于或等于限速预设阈值V0且小于当前巡航车速V，则将限速值

Vlimit2作为目标车速；如果当前道路为非高质量道路，存在摄像头提供的限速值Vlimit2，且限

速值Vlimit2小于当前巡航车速V，则将限速值Vlimit2作为目标车速；然后，中央控制器根据目

标车速与当前巡航车速V的差值以及当前倒拖扭矩的最大减速能力，计算减速位置和第一

减速度预设阈值内的减速度，当车辆到达减速位置时，将该减速度和目标车速转换为扭矩

需求发送给动力控制系统，动力控制系统采用倒拖扭矩方式使当前巡航车速V降到目标车

速。

2.根据权利要求1所述的汽车自适应系统的限速方法，其特征在于，所述弯道限速的方

法为：

中央控制器获取弯道信息、限速信息和当前巡航车速信息，并进行判断处理；

如果存在摄像头提供的弯道曲率信息，则根据摄像头提供的弯道曲率信息确定第一过

弯车速阈值Vthr1，在当前巡航车速V大于所述第一过弯车速阈值Vthr1时，将第一过弯车速阈

值Vthr1作为目标车速，确定第二减速度预设阈值以内的减速度，并将该减速度和目标车速

发送给电子驻车制动系统进行减速制动，直至当前巡航车速V降到目标车速；

如果不存在摄像头提供的弯道曲率信息而存在数据信息单元提供的弯道曲率信息，则

根据数据信息单元提供的弯道曲率信息确定第二过弯车速阈值Vthr2，在当前巡航车速V大

于所述第二过弯车速阈值Vthr2时，将第二过弯车速阈值Vthr2作为目标车速，根据目标车速与

当前巡航车速V的差值以及当前倒拖扭矩的最大减速能力，计算减速位置和第一减速度预

设阈值内的减速度，当车辆到达减速位置时，将该减速度和目标车速转换为扭矩需求发送

给动力控制系统，动力控制系统采用倒拖扭矩方式使当前巡航车速V降到目标车速。

3.根据权利要求2所述的汽车自适应巡航系统的限速方法，其特征在于，所述隧道限速

的方法为：中央控制器获取隧道信息、限速信息和当前巡航车速信息，并进行判断处理；如

果存在数据信息单元提供的隧道限速值Vlimit3，且隧道限速值Vlimit3小于当前巡航车速V，则

将隧道限速值Vlimit3作为目标车速；如果不存在数据信息单元提供的隧道限速值Vlimit3而存

在摄像头提供的隧道限速值Vlimit4，且隧道限速值Vlimit4小于当前巡航车速V，则将隧道限速

值Vlimit4作为目标车速；如果既不存在数据信息单元提供的隧道限速值Vlimit3，也不存在摄

像头提供的隧道限速值Vlimit4，且当前巡航车速V大于隧道车速预设阈值Vthr3，则将隧道车

速预设阈值Vthr3作为目标车速；然后，中央控制器根据目标车速与当前巡航车速V的差值以

及当前倒拖扭矩的最大减速能力，计算减速位置和第一减速度预设阈值内的减速度，当车

辆到达减速位置时，将该减速度和目标车速转换为扭矩需求发送给动力控制系统，动力控

制系统采用倒拖扭矩方式使当前巡航车速V降到目标车速。

4.根据权利要求3所述的汽车自适应巡航系统的限速方法，其特征在于：还包括匝道限

速，所述匝道限速的方法为：中央控制器获取匝道信息、限速信息和当前巡航车速信息，并
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进行判断处理；如果存在数据信息单元提供的匝道限速值Vlimit5，且匝道限速值Vlimit5小于

当前巡航车速V，则将匝道限速值Vlimit5作为目标车速；如果不存在数据信息单元提供的匝

道限速值Vlimit5，且当前巡航车速V大于匝道车速预设阈值Vthr4，则将匝道车速预设阈值Vthr4

作为目标车速；然后，中央控制器根据目标车速与当前巡航车速V的差值以及当前倒拖扭矩

的最大减速能力，计算减速位置和第一减速度预设阈值内的减速度，当车辆到达减速位置

时，将该减速度和目标车速转换为扭矩需求发送给动力控制系统，动力控制系统采用倒拖

扭矩方式使当前巡航车速V降到目标车速。

5.根据权利要求1或2或3或4所述的汽车自适应巡航系统的限速方法，其特征在于：所

述限速预设阈值V0为60km/h。

6.根据权利要求2或3或4所述的汽车自适应巡航系统的限速方法，其特征在于：所述第

一减速度预设阈值为1m/s2，所述第二减速度预设阈值为1.5m/s2。
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一种汽车自适应巡航系统的限速方法

技术领域

[0001] 本发明属于汽车主动安全系统领域，具体涉及一种汽车自适应巡航系统的限速方

法。

背景技术

[0002] 随着汽车智能化技术的发展，人们越来越关注汽车驾驶的舒适性与安全性，进而

产生的智能行车技术越来越成为汽车产业发展的主攻方向。智能行车技术主要采用特定的

技术（包括传感器技术、信号处理技术、通信技术、计算机技术）辨识车辆所处的环境和状

态，接受和处理各传感器信息，并做出分析和判断，提升驾驶舒适性，降低驾驶过程中因为

某些突发状况出现的危险。

[0003] 自适应巡航控制系统（即ACC）作为智能行车系统的重要组成部分，是对传统定速

巡航控制系统的升级，该系统可以使车辆保持驾驶员设定的速度（即期望车速），也可以使

本车与前车保持驾驶员设定的时间距离（即车间时距）跟随前车目标行驶，并自适应进行加

减速控制。目前，自适应巡航系统控制车速可以延伸到从0开始的整个车速范围。

[0004] 目前，车辆巡航的速度都是按照驾驶员自己的设定进行的，但是驾驶员经常未注

意交通标识和道路的限速信息，基于设定的巡航速度巡航存在超速的风险和安全风险。

发明内容

[0005] 本发明的目的是提供一种汽车自适应巡航系统的限速方法，以保证限速的准确

性、安全性和舒适性。

[0006] 本发明所述的汽车自适应巡航系统的限速方法，包括道路类型限速、弯道限速和

隧道限速。

[0007] 所述道路类型限速的方法为：中央控制器获取当前道路类型、限速信息和当前巡

航车速信息，并进行判断处理；如果当前道路为高质量道路，存在数据信息单元提供的限速

值Vlimit1，且限速值Vlimit1大于或等于限速预设阈值V0且小于当前巡航车速V，则将限速值

Vlimit1作为目标车速；如果当前道路为高质量道路，不存在数据信息单元提供的限速值

Vlimit1而存在摄像头提供的限速值Vlimit2，且限速值Vlimit2大于或等于限速预设阈值V0且小

于当前巡航车速V，则将限速值Vlimit2作为目标车速；如果当前道路为非高质量道路，存在摄

像头提供的限速值Vlimit2，且限速值Vlimit2小于当前巡航车速V，则将限速值Vlimit2作为目标

车速；然后，中央控制器根据目标车速与当前巡航车速V的差值以及当前倒拖扭矩的最大减

速能力，计算减速位置和第一减速度预设阈值内的减速度，当车辆到达减速位置时，将该减

速度和目标车速转换为扭矩需求发送给动力控制系统，动力控制系统采用倒拖扭矩方式使

当前巡航车速V降到目标车速。

[0008] 所述弯道限速的方法为：中央控制器获取弯道信息、限速信息和当前巡航车速信

息，并进行判断处理；如果存在摄像头提供的弯道曲率信息，则根据摄像头提供的弯道曲率

信息确定第一过弯车速阈值Vthr1，在当前巡航车速V大于所述第一过弯车速阈值Vthr1时，将
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第一过弯车速阈值Vthr1作为目标车速，确定第二减速度预设阈值以内的减速度，并将该减

速度和目标车速发送给电子驻车制动系统（即EPBi）进行减速制动，直至当前巡航车速V降

到目标车速；如果不存在摄像头提供的弯道曲率信息而存在数据信息单元提供的弯道曲率

信息，则根据数据信息单元提供的弯道曲率信息确定第二过弯车速阈值Vthr2，在当前巡航

车速V大于所述第二过弯车速阈值Vthr2时，将第二过弯车速阈值Vthr2作为目标车速，根据目

标车速与当前巡航车速V的差值以及当前倒拖扭矩的最大减速能力，计算减速位置和第一

减速度预设阈值内的减速度，当车辆到达减速位置时，将该减速度和目标车速转换为扭矩

需求发送给动力控制系统，动力控制系统采用倒拖扭矩方式使当前巡航车速V降到目标车

速。在进行弯道限速时，根据不同来源的弯道曲率信息（即摄像头提供的弯道曲率信息与数

据信息单元提供的弯道曲率信息），采用不同的限速方式进行限速，保证了限速的准确性；

存在摄像头提供的弯道曲率信息时，由于摄像头探测的距离短，此种情况下采用制动方式

限速，优先保证了限速的安全性，也保证了限速的舒适性；在只存在数据信息单元提供的弯

道曲率信息时，由于数据信息单元有提前距离提示，此种情况下采用倒拖扭矩方式限速，优

先保证了限速的舒适性，也保证了限速的安全性。

[0009] 所述隧道限速的方法为：中央控制器获取隧道信息、限速信息和当前巡航车速信

息，并进行判断处理；如果存在数据信息单元提供的隧道限速值Vlimit3，且隧道限速值Vlimit3

小于当前巡航车速V，则将隧道限速值Vlimit3作为目标车速；如果不存在数据信息单元提供

的隧道限速值Vlimit3而存在摄像头提供的隧道限速值Vlimit4，且隧道限速值Vlimit4小于当前

巡航车速V，则将隧道限速值Vlimit4作为目标车速；如果既不存在数据信息单元提供的隧道

限速值Vlimit3，也不存在摄像头提供的隧道限速值Vlimit4，且当前巡航车速V大于隧道车速预

设阈值Vthr3，则将隧道车速预设阈值Vthr3作为目标车速；然后，中央控制器根据目标车速与

当前巡航车速V的差值以及当前倒拖扭矩的最大减速能力，计算减速位置和第一减速度预

设阈值内的减速度，当车辆到达减速位置时，将该减速度和目标车速转换为扭矩需求发送

给动力控制系统，动力控制系统采用倒拖扭矩方式使当前巡航车速V降到目标车速。在进行

隧道限速时，根据不同来源的隧道限速值（即数据信息单元提供的隧道限速值Vlimit3与摄像

头提供的隧道限速值Vlimit4）进行限速，在存在数据信息单元提供的隧道限速值Vlimit3的情

况下，优先考虑数据信息单元提供的隧道限速值Vlimit3，在没有数据信息单元提供的隧道限

速值Vlimit3时，才考虑摄像头提供的隧道限速值Vlimit4，其保证了限速的准确性，限速时采用

倒拖扭矩的方式，优先保证了限速的舒适性，也保证了限速的安全性。

[0010] 上述汽车自适应巡航系统的限速方法，还包括匝道限速；在车辆处于导航模式且

沿导航规划路径行驶的情况下才会进行匝道限速，匝道限速的方法为：

中央控制器获取匝道信息、限速信息和当前巡航车速信息，并进行判断处理；如果存在

数据信息单元提供的匝道限速值Vlimit5，且匝道限速值Vlimit5小于当前巡航车速V，则将匝道

限速值Vlimit5作为目标车速；如果不存在数据信息单元提供的匝道限速值Vlimit5，且当前巡

航车速V大于匝道车速预设阈值Vthr4，则将匝道车速预设阈值Vthr4作为目标车速；然后，中央

控制器根据目标车速与当前巡航车速V的差值以及当前倒拖扭矩的最大减速能力，计算减

速位置和第一减速度预设阈值内的减速度，当车辆到达减速位置时，将该减速度和目标车

速转换为扭矩需求发送给动力控制系统，动力控制系统采用倒拖扭矩方式使当前巡航车速

V降到目标车速。在进行匝道限速时，根据是否存在数据信息单元提供的匝道限速值Vlimit5
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进行限速，限速时采用倒拖扭矩方式，保证了限速的准确性、舒适性和安全性。

[0011] 优选的，所述限速预设阈值V0为60km/h，所述第一减速度预设阈值为1m/s2，所述第

二减速度预设阈值为1.5m/s2。

[0012] 本发明将高质量道路与非高质量道路进行区分，针对不同的道路类型，根据不同

来源的限速值（即数据信息单元提供的限速值Vlimit1与摄像头提供的限速值Vlimit2）进行限

速，在高质量道路上优先考虑数据信息单元提供的限速值Vlimit1，在没有数据信息单元提供

的限速值Vlimit1时，才考虑摄像头提供的限速值Vlimit2，在考虑限速值时过滤掉小于限速预

设阈值V0的限速信息（即不可能出现在高质量道路上的限速信息），其保证了限速的准确

性；限速时采用倒拖扭矩的方式，优先保证了限速的舒适性，也保证了限速的安全性。

附图说明

[0013] 图1为本实施例的原理框图。

[0014] 图2为本实施例中道路类型限速的流程图。

[0015] 图3为本实施例中弯道限速的流程图。

[0016] 图4为本实施例中隧道限速的流程图。

[0017] 图5为本实施例中匝道限速的流程图。

[0018] 图6为弯道设计速度（即过弯车速阈值）建议标准。

具体实施方式

[0019] 下面结合附图对本发明作详细说明。

[0020] 如图1所示，汽车自适应巡航系统包括信息感知单元、中央决策单元、执行单元和

人机交互单元。

[0021] 信息感知单元包括摄像头、数据信息单元和车辆信息监测单元；摄像头主要由摄

像头探测模块（即V-detector）和摄像头控制处理器（即V-ECU）构成，摄像头探测模块探测

车道线信息、道路曲率信息（即弯道曲率信息）和限速牌信息等，并将其发送给摄像头控制

处理器，摄像头控制处理器对这些信息进行处理后，得到弯道曲率信息和限速信息，并将弯

道曲率信息和限速信息通过网关（即GW）发送给中央决策单元；数据信息单元，主要包括

ADAS地图和定位模块，具有导航功能，能获取道路类型、限速信息，道路曲率信息，隧道信

息，匝道信息和导航信息，数据信息单元通过网关与中央决策单元通信；车辆信息监测单

元，这里指电子驻车制动系统（即EPBi），用于提供本车当前巡航车速V和加速度等车辆运动

相关信息等，同时也是执行单元中用于减速控制的处理器。信息感知单元获取的信息都实

时发送给中央决策单元，这里的中央决策单元主要指中央控制器，本实施例中利用的是已

有的雷达控制处理器（即R-ECU）作为中央控制器。执行单元用于将当前巡航车速V降低至目

标车速，本实施例中执行单元主要包括前述电子驻车制动系统和动力控制系统，电子驻车

制动系统和动力控制系统通过网关与雷达控制处理器通信。人机交互单元主要包括仪表

IP，通过仪表IP可以显示目标车速和进行超速报警。

[0022] 如图2至图5所示的汽车自适应巡航系统的限速方法，包括道路类型限速、弯道限

速、隧道限速和匝道限速。

[0023] 如图2所示，道路类型限速步骤为：
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第一步、中央控制器获取当前道路类型（从数据信息单元处获取）、限速信息和当前巡

航车速信息（从电子驻车制动系统处获取），并进行判断，如果当前道路为高质量道路（比如

高速路、快速路等），则执行第二步，否则（即当前道路为城市道路、乡村道路、县道等）执行

第六步；

第二步、中央控制器判断是否存在数据信息单元提供的限速值Vlimit1，如果是，则执行

第三步，否则执行第四步；

第三步、中央控制器判断是否限速值Vlimit1大于或等于60km/h且小于当前巡航车速V，

如果是，则将限速值Vlimit1作为目标车速，然后执行第八步，否则结束；

第四步、中央控制器判断是否存在摄像头提供的限速值Vlimit2，如果是，则执行第五步，

否则结束；

第五步、中央控制器判断是否限速值Vlimit2大于或等于60km/h且小于当前巡航车速V，

如果是，则将限速值Vlimit2作为目标车速，然后执行第八步，否则结束；

第六步、中央控制器判断是否存在摄像头提供的限速值Vlimit2，如果是，则执行第七步，

否则结束；

第七步、中央控制器判断限速值Vlimit2是否小于当前巡航车速V，如果是，则将限速值

Vlimit2作为目标车速，然后执行第八步，否则结束；

第八步、中央控制器根据目标车速与当前巡航车速V的差值以及当前倒拖扭矩的最大

减速能力，计算减速位置和1m/s2以内的减速度（即将减速度控制在1m/s2以内），当车辆到达

减速位置时，将该减速度和目标车速转换为扭矩需求发送给动力控制系统，动力控制系统

采用倒拖扭矩方式使当前巡航车速V降到目标车速，然后结束。

[0024] 如图3所示，弯道限速的步骤为：

第一步、中央控制器获取弯道信息、限速信息和当前巡航车速信息，并进行判断，如果

存在摄像头提供的弯道曲率信息，则根据摄像头提供的弯道曲率信息确定第一过弯车速阈

值Vthr1（确定第一过弯车速阈值Vthr1可以参考图6所示的建议标准），然后执行第二步，否则

执行第四步；

第二步、中央控制器判断当前巡航车速V是否大于第一过弯车速阈值Vthr1，如果是，则

执行第三步，否则结束；

第三步、中央控制器将第一过弯车速阈值Vthr1作为目标车速，确定1.5m/s2以内的减速

度（即将减速度控制在1.5m/s2以内），并将该减速度和目标车速发送给电子驻车制动系统

进行减速制动，直至当前巡航车速V降到目标车速，然后结束；

第四步、中央控制器判断是否存在数据信息单元提供的弯道曲率信息，如果是，则根据

数据信息单元提供的弯道曲率信息确定第二过弯车速阈值Vthr2（确定第二过弯车速阈值

Vthr2可以参考图6所示的建议标准），然后执行第五步，否则结束；

第五步、中央控制器判断当前巡航车速V是否大于第二过弯车速阈值Vthr2，如果是，则

执行第六步，否则结束；

第六步、中央控制器将第二过弯车速阈值Vthr2作为目标车速，根据目标车速与当前巡

航车速V的差值以及当前倒拖扭矩的最大减速能力，计算减速位置和1m/s2以内的减速度

（即将减速度控制在1m/s2以内），当车辆到达减速位置时，将该减速度和目标车速转换为扭

矩需求发送给动力控制系统，动力控制系统采用倒拖扭矩方式使当前巡航车速V降到目标
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车速，然后结束。

[0025] 如图4所示，隧道限速的步骤为：

第一步、中央控制器获取隧道信息（从数据信息单元处获取）、道路限速信息和当前巡

航车速信息，并进行判断，如果存在数据信息单元提供的隧道限速值Vlimit3，则执行第二步，

否则执行第三步；

第二步、中央控制器判断隧道限速值Vlimit3小于当前巡航车速V，如果是，则将隧道限速

值Vlimit3作为目标车速，然执行第六步，否则结束；

第三步、中央控制器判断是否存在摄像头提供的隧道限速值Vlimit4，如果是，则执行第

四步，否则执行第五步；

第四步、中央控制单元判断隧道限速值Vlimit4小于当前巡航车速V，如果是，则将隧道限

速值Vlimit4作为目标车速，然后执行第六步，否则结束；

第五步、中央控制器判断当前巡航车速V是否大于80km/h（即隧道车速预设阈值Vthr3等

于80km/h），如果是，则将80km/h作为目标车速，然后执行第六步，否则结束；

第六步、中央控制器根据目标车速与当前巡航车速V的差值以及当前倒拖扭矩的最大

减速能力，计算减速位置和1m/s2以内的减速度（即将减速度控制在1m/s2以内），当车辆到达

减速位置时，将该减速度和目标车速转换为扭矩需求发送给动力控制系统，动力控制系统

采用倒拖扭矩方式使当前巡航车速V降到目标车速，然后结束。

[0026] 如图5所示，匝道限速的步骤为：

第一步、中央控制器判断车辆是否处于导航模式且沿导航规划路径行驶，如果是，则执

行第二步，否则继续执行第一步；

第二步、中央控制器获取匝道信息（从数字信息单元处获取）、限速信息和当前巡航车

速信息，并进行判断，如果存在数据信息单元提供的匝道限速值Vlimit5，则执行第三步，否则

执行第四步；

第三步、中央控制器判断匝道限速值Vlimit5是否小于当前巡航车速V，如果是，则将匝道

限速值Vlimit5作为目标车速，然后执行第五步，否则结束；

第四步、中央控制器判断当前巡航车速V是否大于70km/h（即匝道车速预设阈值Vthr4等

于70km/h），如果是，则将70km/h作为目标车速，然后执行第五步，否则结束；

第五步、中央控制器根据目标车速与当前巡航车速V的差值以及当前倒拖扭矩的最大

减速能力，计算减速位置和1m/s2以内的减速度（即将减速度控制在1m/s2以内），当车辆到达

减速位置时，将该减速度和目标车速转换为扭矩需求发送给动力控制系统，动力控制系统

采用倒拖扭矩方式使当前巡航车速V降到目标车速，然后结束。
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图6
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