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(57)摘要

本发明公开了一种人工智能的驾驶辅助系

统，属于驾驶系统技术领域，通过设置制动模块、

驱动开关、计时模块和启动模块，在车辆行驶过

程中，经过分析模块分析车辆压线和倾斜行驶，

而模拟模块同时模拟出车辆以现有速度碰撞到

路线上其它车辆，经过处理器处理，使得制动模

块降低车辆行驶速度，并在规定的时间内把汽车

停在路边，强制控制汽车熄火，并通过计时模块

计时，迫使驾驶人进行休息，避免驾驶人疲劳驾

驶引起交通事故，从而起到了保护驾驶人行驶的

安全性。通过设置监测模块，能够对车辆周围的

车辆、车道线、行人和障碍物进行监测，减少驾驶

人的视野盲区，从而保证了驾驶人安全的驾驶车

辆，及时避免驾驶车辆产生的危险情况。
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1.一种人工智能的驾驶辅助系统，包括处理器（1），其特征在于：所述处理器（1）的输入

端与分析模块（2）的输出端电连接，所述分析模块（2）的输入端与摄像模块（3）的输入端电

连接，所述处理器（1）的输出端与数据库（16）的输入端电连接，所述数据库（16）的输出端与

对比模块（17）的输入端电连接；

所述处理器（1）的输入端与模拟模块（4）的输出端电连接，所述模拟模块（4）的输入端

与雷达测距模块（5）的输出端电连接，所述雷达测距模块（5）的输入端与监测模块（6）的输

出端电连接；

所述处理器（1）的输出端与报警模块（7）的输入端连接，所述报警模块（7）的输出端分

别与声光模块（8）和显示模块（9）的输入端电连接；

所述处理器（1）的输入端与导航模块（14）的输出端电连接，所述导航模块（14）的输入

端与定位模块（15）的输出端电连接；

所述处理器（1）的输出端与制动模块（10）的输入端电连接，所述制动模块（10）的输出

端与驱动开关（11）的输入端电连接，所述驱动开关（11）的输出端与计时模块（12）的输入端

电连接，所述计时模块（12）的输出端与启动模块（13）的输入端电连接，所述启动模块（13）

的输出端与处理器（1）的输入端电连接。

2.根据权利要求1所述的一种人工智能的驾驶辅助系统，其特征在于：所述摄像模块

（3）为摄像头，所述摄像头包括车辆前侧摄像头、车辆左侧摄像头、车辆右侧摄像头和车辆

后侧摄像头。

3.根据权利要求1所述的一种人工智能的驾驶辅助系统，其特征在于：所述监测模块

（6）包括车辆自身监测模块和车辆周围环境监测模块，所述车辆自身监测模块用于监测车

辆水温、油温、速度，所述车辆周围环境监测模块用于监测车辆周围环境的车辆、车道线、行

人和障碍物。

4.根据权利要求1所述的一种人工智能的驾驶辅助系统，其特征在于：所述分析模块

（2）包括预设数据模块和实时数据采集模块，所述预设数据模块为事先传输的交通数据，所

述实时数据采集模块用于采集不同摄像头所拍摄的数据信息。

5.根据权利要求1所述的一种人工智能的驾驶辅助系统，其特征在于：所述雷达测距模

块（5）包括车辆前侧探测雷达、车辆左侧探测雷达、车辆右侧探测雷达和车辆后侧探测雷

达。

6.根据权利要求1所述的一种人工智能的驾驶辅助系统，其特征在于：所述声光模块

（8）采用闪光灯和微型蜂鸣器并联制成，所述显示模块（9）为显示屏。
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一种人工智能的驾驶辅助系统

技术领域

[0001] 本发明属于驾驶系统技术领域，具体为一种人工智能的驾驶辅助系统。

背景技术

[0002] 随着社会的发展，汽车已经成为人类生产、生活必备的交通工具，已经改变了人们

出行的方式，便于提高效率，目前随着人工智能发展，人们已经尝试使用智能汽车系统辅助

人们进行驾驶汽车，智能车辆是一个环境感知、规划决策、多等级辅助驾驶等功能与一体的

综合系统，它集中运用了计算机、现代传感、信息融合、通讯、人工智能及自动控制等技术，

是典型的高新技术综合体。

[0003] 现有的驾驶辅助系统到大多数智能提醒驾驶人车辆周围一些状况或车辆自身状

态的情况，给驾驶人发出警告，需要驾驶人自行处理，当驾驶人处于疲劳犯困状态，有可能

无法有效的处理，继续行驶汽车，在疲劳状态下驾驶汽车，风险较高，容易造成交通事故。

发明内容

[0004] （一）解决的技术问题

为了克服现有技术的上述缺陷，本发明提供了一种人工智能的驾驶辅助系统，解决了

现有的驾驶辅助系统到大多数智能提醒驾驶人车辆周围一些状况或车辆自身状态的情况，

给驾驶人发出警告，需要驾驶人自行处理，当驾驶人处于疲劳犯困状态，有可能无法有效的

处理，继续行驶汽车，在疲劳状态下驾驶汽车，风险较高，容易造成交通事故的问题。

[0005] （二）技术方案

为实现上述目的，本发明提供如下技术方案：一种人工智能的驾驶辅助系统，包括处理

器，所述处理器的输入端与分析模块的输出端电连接，所述分析模块的输入端与摄像模块

的输入端电连接，所述处理器的输出端与数据库的输入端电连接，所述数据库的输出端与

对比模块的输入端电连接。

[0006] 所述处理器的输入端与模拟模块的输出端电连接，所述模拟模块的输入端与雷达

测距模块的输出端电连接，所述雷达测距模块的输入端与监测模块的输出端电连接。

[0007] 所述处理器的输出端与报警模块的输入端连接，所述报警模块的输出端分别与声

光模块和显示模块的输入端电连接。

[0008] 所述处理器的输入端与导航模块的输出端电连接，所述导航模块的输入端与定位

模块的输出端电连接。

[0009] 所述处理器的输出端与制动模块的输入端电连接，所述制动模块的输出端与驱动

开关的输入端电连接，所述驱动开关的输出端与计时模块的输入端电连接，所述计时模块

的输出端与启动模块的输入端电连接，所述启动模块的输出端与处理器的输入端电连接。

[0010] 作为本发明的进一步方案：所述摄像模块为摄像头，所述摄像头包括车辆前侧摄

像头、车辆左侧摄像头、车辆右侧摄像头和车辆后侧摄像头。

[0011] 作为本发明的进一步方案：所述监测模块包括车辆自身监测模块和车辆周围环境
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监测模块，所述车辆自身监测模块用于监测车辆水温、油温、速度，所述车辆周围环境监测

模块用于监测车辆周围环境的车辆、车道线、行人和障碍物。

[0012] 作为本发明的进一步方案：所述分析模块包括预设数据模块和实时数据采集模

块，所述预设数据模块为事先传输的交通数据，所述实时数据采集模块用于采集不同摄像

头所拍摄的数据信息。

[0013] 作为本发明的进一步方案：所述雷达测距模块包括车辆前侧探测雷达、车辆左侧

探测雷达、车辆右侧探测雷达和车辆后侧探测雷达。

[0014] 作为本发明的进一步方案：所述声光模块采用闪光灯和微型蜂鸣器并联制成，所

述显示模块为显示屏。

[0015] （三）有益效果

与现有技术相比，本发明的有益效果在于：

1、该人工智能的驾驶辅助系统，通过设置制动模块、驱动开关、计时模块和启动模块，

在车辆行驶过程中，经过分析模块分析车辆压线和倾斜行驶，而模拟模块同时模拟出车辆

以现有速度碰撞到路线上其它车辆，经过处理器处理，使得制动模块降低车辆行驶速度，并

在规定的时间内把汽车停在路边，强制控制汽车熄火，并通过计时模块计时，迫使驾驶人进

行休息，避免驾驶人疲劳驾驶引起交通事故，从而起到了保护驾驶人行驶的安全性。

[0016] 2、该人工智能的驾驶辅助系统，通过设置监测模块，能够对车辆周围的车辆、车道

线、行人和障碍物进行监测，减少驾驶人的视野盲区，从而保证了驾驶人安全的驾驶车辆，

及时避免驾驶车辆产生的危险情况。

[0017] 3、该人工智能的驾驶辅助系统，通过设置数据库和对比模块，在数据库为分析模

块提供对比模块对比数据的同时，可以接受来自处理器处理的数据，能够自动更新驾驶人

的驾驶习惯数据和相关处理结果的数据，使得本系统具有自我学习的功能，有助于辅助驾

驶人进行驾驶汽车。

[0018] 4、该人工智能的驾驶辅助系统，通过设置定位模块和导航模块，平时状态下能够

通过导航模块显示行驶路线，保证驾驶人员准确的到达目的地，在高速上驾驶人疲劳驾驶

时，可以根据车辆所在的位置，导航显示附近最近的服务站点，为驾驶人提供休息区域。

附图说明

[0019] 图1为本发明一种人工智能的驾驶辅助系统的原理图；

图2为本发明监测模块的结构示意图；

图3为本发明声光模块的结构示意图；

图中：1、处理器、2分析模块、3摄像模块、4模拟模块、5雷达测距模块、6监测模块、7报警

模块、8声光模块、9显示模块、10制动模块、11驱动开关、12计时模块、13启动模块、14导航模

块、15定位模、16数据库、17对比模块。

具体实施方式

[0020] 下面结合具体实施方式对本专利的技术方案作进一步详细地说明。

[0021] 如图1所示，本发明提供一种技术方案：一种人工智能的驾驶辅助系统，包括处理

器1，处理器1的输入端与分析模块2的输出端电连接，分析模块2的输入端与摄像模块3的输
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入端电连接，处理器1的输出端与数据库16的输入端电连接，数据库16的输出端与对比模块

17的输入端电连接。

[0022] 处理器1的输入端与模拟模块4的输出端电连接，模拟模块4的输入端与雷达测距

模块5的输出端电连接，雷达测距模块5的输入端与监测模块6的输出端电连接。

[0023] 处理器1的输出端与报警模块7的输入端连接，报警模块7的输出端分别与声光模

块8和显示模块9的输入端电连接。

[0024] 处理器1的输入端与导航模块14的输出端电连接，导航模块14的输入端与定位模

块15的输出端电连接。

[0025] 处理器1的输出端与制动模块10的输入端电连接，制动模块10的输出端与驱动开

关11的输入端电连接，驱动开关11的输出端与计时模块12的输入端电连接，计时模块12的

输出端与启动模块13的输入端电连接，启动模块13的输出端与处理器1的输入端电连接。

[0026] 摄像模块3为摄像头，摄像头包括车辆前侧摄像头、车辆左侧摄像头、车辆右侧摄

像头和车辆后侧摄像头。

[0027] 监测模块6包括车辆自身监测模块和车辆周围环境监测模块，车辆自身监测模块

用于监测车辆水温、油温、速度，车辆周围环境监测模块用于监测车辆周围环境的车辆、车

道线、行人和障碍物。

[0028] 分析模块2包括预设数据模块和实时数据采集模块，所述预设数据模块为事先传

输的交通数据，所述实时数据采集模块用于采集不同摄像头所拍摄的数据信息。

[0029] 雷达测距模块5包括车辆前侧探测雷达、车辆左侧探测雷达、车辆右侧探测雷达和

车辆后侧探测雷达。

[0030] 声光模块8采用闪光灯和微型蜂鸣器并联制成，显示模块9为显示屏。

[0031] 通过设置制动模块10、驱动开关11、计时模块12和启动模块13，在车辆行驶过程

中，经过分析模块2分析车辆压线和倾斜行驶，而模拟模块4同时模拟出车辆以现有速度碰

撞到路线上其它车辆，经过处理器1处理，使得制动模块10降低车辆行驶速度，并在规定的

时间内把汽车停在路边，强制控制汽车熄火，并通过计时模块12计时，迫使驾驶人进行休

息，避免驾驶人疲劳驾驶引起交通事故，从而起到了保护驾驶人行驶的安全性。

[0032] 通过设置监测模块6，能够对车辆周围的车辆、车道线、行人和障碍物进行监测，减

少驾驶人的视野盲区，从而保证了驾驶人安全的驾驶车辆，及时避免驾驶车辆产生的危险

情况。

[0033] 通过设置数据库16和对比模块17，在数据库16为分析模块2提供对比模块17对比

数据的同时，可以接受来自处理器1处理的数据，能够自动更新驾驶人的驾驶习惯数据和相

关处理结果的数据，使得本系统具有自我学习的功能，有助于辅助驾驶人进行驾驶汽车。

[0034] 通过设置定位模块15和导航模块14，平时状态下能够通过导航模块14显示行驶路

线，保证驾驶人员准确的到达目的地，在高速上驾驶人疲劳驾驶时，可以根据车辆所在的位

置，导航显示附近最近的服务站点，为驾驶人提供休息区域。

[0035] 本发明的工作原理为：

使用时，在汽车行驶的过程中，车辆上的摄像头会拍摄行驶视频，经过分析模块2分析

车辆行驶过程中的不规范行为，当车辆频繁压线和倾斜行驶，分析驾驶人具有疲劳驾驶的

情况，将分析结果传递到处理器1，经处理器1处理向报警模块7发出指令，控制闪光灯和微
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型蜂鸣器启动，给驾驶人员报警，同时监测模块6监测车辆自身和周围环境的信息，雷达测

距模块5测量道路上其它汽车的距离，经过模拟模块4计算驾驶车辆以现有的速度与其它车

辆碰撞的结果，将处理结构传递给处理器1，经过处理器1处理并传出指令控制制动模块10

降低车辆速度，同时模拟结果通过显示模块9显示出来，提醒驾驶人行驶安全，在制动模块

10逐渐降低车辆速度时，强制驾驶人靠边停车并控制车辆熄火，此时计时模块12对车辆熄

火计时，强制驾驶人进行休息，当计时结束后，启动模块13控制车辆启动，并经过处理器1向

报警模块7和声光模块8传递信息，发出声音提醒休息的驾驶人。

[0036] 在本发明的描述中，需要说明的是，除非另有明确的规定和限定，术语“安装”、“相

连”、“连接”应做广义理解，例如，可以是固定连接，也可以是可拆卸连接，或一体地连接；可

以是机械连接，也可以是电连接；可以是直接相连，也可以通过中间媒介间接相连，可以是

两个元件内部的连通。对于本领域的普通技术人员而言，可以通过具体情况理解上述术语

在本发明中的具体含义。

[0037] 上面对本专利的较佳实施方式作了详细说明，但是本专利并不限于上述实施方

式，在本领域的普通技术人员所具备的知识范围内，还可以在不脱离本专利宗旨的前提下

作出各种变化。
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