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(57)摘要

本发明提出了一种电动汽车低速防碰撞控

制系统，包括雷达传感器、车速传感器、整车控制

器、电机控制器和电机；所述雷达传感器，用以监

测电动汽车与障碍物的距离；所述车速传感器，

用以监测电动汽车的车速；所述整车控制器，与

雷达传感器和车速传感器电性连接，用以接收雷

达传感器和车速传感器信号，并发出控制指令；

所述电机控制器，与整车控制器和电机电性连

接，用以接收整车控制器发出的控制指令，并控

制电机的转速和负扭矩。本发明在车辆低速停

车、移车或启动车辆时，在驾驶员错误操作时车

辆自身能够起到最终的防碰撞保护，避免车辆刮

擦、防止油门当刹车或其他事故的发生。
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1.一种电动汽车低速防碰撞控制系统，其特征在于：包括雷达传感器、车速传感器、整

车控制器、电机控制器和电机；

所述雷达传感器，用以监测电动汽车与障碍物的距离；

所述车速传感器，用以监测电动汽车的车速；

所述整车控制器，与雷达传感器和车速传感器电性连接，用以接收雷达传感器和车速

传感器信号，并发出控制指令；

所述电机控制器，与整车控制器和电机电性连接，用以接收整车控制器发出的控制指

令，并控制电机的转速和负扭矩。

2.根据权利要求1所述的一种电动汽车低速防碰撞控制系统，其特征在于：所述雷达传

感器位于电动汽车的车头和车尾，或位于电动汽车的车头、车尾和车侧。

3.根据权利要求1所述的一种电动汽车低速防碰撞控制系统，其特征在于：所述整车控

制器发出的控制指令为电机转速需求和负扭矩需求。

4.根据权利要求1所述的一种电动汽车低速防碰撞控制系统，其特征在于：该防碰撞控

制系统的开启条件为车速小于20km/h。

5.根据权利要求1所述的一种电动汽车低速防碰撞控制系统，其特征在于：所述雷达传

感器监测到电动汽车与障碍物的距离小于0.5m时，整车控制器接收雷达传感器信号，并发

出控制指令给电机控制器，由电机控制器发送负扭矩信号给电机，通过电机发电产生负扭

矩来控制车速在3km/h以内。

6.根据权利要求1所述的一种电动汽车低速防碰撞控制系统，其特征在于：所述雷达传

感器监测到电动汽车与障碍物的距离小于0.2m时，整车控制器接收雷达传感器信号，并发

出控制指令给电机控制器，由电机控制器发送负扭矩信号给电机，通过电机发电产生最大

负扭矩来控制车速，确保电动汽车不与障碍物接触。

7.根据权利要求1所述的一种电动汽车低速防碰撞控制系统，其特征在于：该防碰撞控

制系统在电动汽车启动后，默认为开启状态，可通过手动关闭该防碰撞控制系统。

8.一种电动汽车低速防碰撞控制方法，其特征在于：包括如下步骤：

步骤一：开启条件：车速小于20km/h；

步骤二：雷达传感器监测到电动汽车与障碍物的距离小于0.5m时，整车控制器接收雷

达传感器信号，并发出控制指令给电机控制器，由电机控制器发送负扭矩信号给电机，通过

电机发电产生负扭矩来控制车速在3km/h以内；

步骤三：雷达传感器监测到电动汽车与障碍物的距离小于0.2m时，整车控制器接收雷

达传感器信号，并发出控制指令给电机控制器，由电机控制器发送负扭矩信号给电机，通过

电机发电产生最大负扭矩来控制车速，确保电动汽车不与障碍物接触。
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一种电动汽车低速防碰撞控制系统及其控制方法

技术领域

[0001] 本发明涉及一种电动汽车低速防碰撞控制系统及其控制方法，属于电动汽车安全

控制技术领域。

背景技术

[0002] 目前车辆主动紧急制动功能已在部分车辆中体现，可以保证车辆在行驶时出现意

外突发状况，而驾驶员未快速反应的情况下，及时主动进行车辆紧急制动，避免了碰撞的发

生。但是触发主动紧急制动的条件一般是车速大于30km/h，如果车辆在低速的情况下进行

停车、移车或启动车辆时发生刮擦，是不会触发制动的，虽然说目前已有倒车雷达和倒车影

像，但有时驾驶员也会把握不好程度出现刮擦或者紧张后出现误操作，例如油门当成刹车，

或者在启动车辆时，未能发现车头前面蹲着的小孩，而发生危险事故。基于此，本项目研发

一种电动汽车低速防碰撞控制系统，可以在车辆低速的情况下，出现危险情况时进行主动

制动。

发明内容

[0003] 本发明为解决上述现有技术的不足，提出了一种电动汽车低速防碰撞控制系统及

其控制方法，具体技术方案如下：

[0004] 一种电动汽车低速防碰撞控制系统，包括雷达传感器、车速传感器、整车控制器、

电机控制器和电机；

[0005] 所述雷达传感器，用以监测电动汽车与障碍物的距离；

[0006] 所述车速传感器，用以监测电动汽车的车速；

[0007] 所述整车控制器，与雷达传感器和车速传感器电性连接，用以接收雷达传感器和

车速传感器信号，并发出控制指令；

[0008] 所述电机控制器，与整车控制器和电机电性连接，用以接收整车控制器发出的控

制指令，并控制电机的转速和负扭矩。

[0009] 优选的，所述雷达传感器位于电动汽车的车头和车尾，或位于电动汽车的车头、车

尾和车侧。

[0010] 优选的，所述整车控制器发出的控制指令为电机转速需求信号和负扭矩需求信

号。

[0011] 优选的，该防碰撞控制系统的开启条件为车速小于20km/h。

[0012] 优选的，所述雷达传感器监测到电动汽车与障碍物的距离小于0.5m时，整车控制

器接收雷达传感器信号，并发出控制指令给电机控制器，由电机控制器发送负扭矩信号给

电机，通过电机发电产生负扭矩来控制车速在3km/h以内。

[0013] 优选的，所述雷达传感器监测到电动汽车与障碍物的距离小于0.2m时，整车控制

器接收雷达传感器信号，并发出控制指令给电机控制器，由电机控制器发送负扭矩信号给

电机，通过电机发电产生最大负扭矩来控制车速，确保电动汽车不与障碍物接触。
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[0014] 优选的，该防碰撞控制系统在电动汽车启动后，默认为开启状态，可通过手动关闭

该防碰撞控制系统。

[0015] 一种电动汽车低速防碰撞控制方法，包括如下步骤：

[0016] 步骤一：开启条件：车速小于20km/h；

[0017] 步骤二：雷达传感器监测到电动汽车与障碍物的距离小于0.5m时，整车控制器接

收雷达传感器信号，并发出控制指令给电机控制器，由电机控制器发送负扭矩信号给电机，

通过电机发电产生负扭矩来控制车速在3km/h以内；

[0018] 步骤三：雷达传感器监测到电动汽车与障碍物的距离小于0.2m时，整车控制器接

收雷达传感器信号，并发出控制指令给电机控制器，由电机控制器发送负扭矩信号给电机，

通过电机发电产生最大负扭矩来控制车速，确保电动汽车不与障碍物接触。

[0019] 本发明在车辆低速停车、移车或启动车辆时，在驾驶员错误操作时车辆自身能够

起到最终的防碰撞保护，避免车辆刮擦、防止油门当刹车或其他事故的发生。

附图说明

[0020] 图1是本发明一种电动汽车低速防碰撞控制系统的工作图。

具体实施方式

[0021] 下面将结合本发明实施例中的附图，对本发明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发明一部分实施例，而不是全部的实施例。基于

本发明中的实施例，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，都属于本发明保护的范围。

[0022] 如图1所示，一种电动汽车低速防碰撞控制系统，包括雷达传感器、车速传感器、整

车控制器、电机控制器和电机；

[0023] 所述雷达传感器，用以监测电动汽车与障碍物的距离；

[0024] 所述车速传感器，用以监测电动汽车的车速；

[0025] 所述整车控制器，与雷达传感器和车速传感器电性连接，用以接收雷达传感器和

车速传感器信号，并发出控制指令；

[0026] 所述电机控制器，与整车控制器和电机电性连接，用以接收整车控制器发出的控

制指令，并控制电机的转速和负扭矩，即车速和电制动强度。

[0027] 所述雷达传感器位于电动汽车的车头和车尾，或位于电动汽车的车头、车尾和车

侧。

[0028] 所述整车控制器发出的控制指令为电机转速需求和负扭矩需求，即车速需求和电

制动强度需求。所述整车控制器还用以监测加速踏板开度和制动踏板开度。

[0029] 该防碰撞控制系统的开启条件为车速小于20km/h。所述雷达传感器监测到电动汽

车与障碍物的距离小于0.5m时，不管加速踏板开度如何，整车控制器接收雷达传感器信号，

并发出控制指令给电机控制器，由电机控制器发送负扭矩信号给电机，通过电机发电产生

负扭矩来控制车速在3km/h以内，通过负扭矩产生的电制动强度来控制车速，无需制动踏板

动作。所述雷达传感器监测到电动汽车与障碍物的距离小于0.2m时，不管加速踏板开度如

何，整车控制器接收雷达传感器信号，并发出控制指令给电机控制器，由电机控制器发送负
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扭矩信号给电机，通过电机发电产生最大负扭矩来控制车速，即产生最大程度的制动力，确

保电动汽车不与障碍物接触。

[0030] 该防碰撞控制系统在电动汽车启动后，默认为开启状态，可通过手动关闭该防碰

撞控制系统。在特殊情况下，驾驶员明知有碰撞风险，仍然需要车辆行走时，可以通过手动

关闭系统开关，将防碰撞系统关闭，重启车辆后，防碰撞系统默认开启。

[0031] 一种电动汽车低速防碰撞控制方法，包括如下步骤：

[0032] 步骤一：开启条件：车速小于20km/h；

[0033] 步骤二：雷达传感器监测到电动汽车与障碍物的距离小于0.5m时，不管加速踏板

开度如何，整车控制器接收雷达传感器信号，并发出控制指令给电机控制器，由电机控制器

发送负扭矩信号给电机，通过电机发电产生负扭矩来控制车速在3km/h以内，无需制动踏板

动作；

[0034] 步骤三：雷达传感器监测到电动汽车与障碍物的距离小于0.2m时，不管加速踏板

开度如何，整车控制器接收雷达传感器信号，并发出控制指令给电机控制器，由电机控制器

发送负扭矩信号给电机，通过电机发电产生最大负扭矩来控制车速，确保电动汽车不与障

碍物接触。

[0035] 尽管参照前述实施例对本发明进行了详细的说明，对于本领域的技术人员来说，

其依然可以对前述各实施例所记载的技术方案进行修改，或者对其中部分技术特征进行等

同替换,凡在本发明的精神和原则之内，所作的任何修改、等同替换、改进等，均应包含在本

发明的保护范围之内。
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图1
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