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[摘 要]在科学技术日益发展的今天，人们逐渐提高了对汽车的驾驶安全性要求，在设计阶段应用单片机、传感器、总线通讯等新兴技术开发车辆智能辅助 

驾驶系统，弥补驾驶员注意力分散等产生的影响，从而大幅提高车辆行驶安全性。本文研究的车道偏离预警系统(LDWS)是通过报警或施加外力的方式辅助驾驶 

员减少汽车因车道偏离而发生交通事故的系统。本文着重介绍LDWS的系统使用条件、系统的工作状态、系统车载信号定义等，通过整个系统实现的过程给予分别 

介绍，阐述完整的实现方案。 
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前盲 

随着中国乃至全球汽车保有量的不断增加以及高速公路的快速发展，交通 

事故的发生率也在逐年上升，降低交通事故发生率，成为汽车工业的重要课题。 
事故多发在高速公路上，驾驶员打瞌睡或注意力的分散是引发车辆偏离车道造 

成伤亡的重要因素。 

车道偏离是指车辆驶出当前行驶的车道线或行驶车辆的一部分超出车道 

线的状况。由于驾驶员长时间驾驶，会出现打瞌睡和注意力不集中的现象，而此 

现象正是导致车道偏离事故的主要原因。据统计表明，此类交通事故占整个公 

路交通事故的三分之一左右。车道偏离预警系统可通过显示、声音或震动报警 
来提醒驾驶员保持清醒，此系统能够有效的使驾驶员及时修正行驶的路线，从 

而减少了因车道偏离发生的事故的几率。 

由于车道偏离预警系统有显著的成效，投入对其的研究显得尤为重要。本 

文研究的主要方向是：系统的实现原理、系统的组成、系统的使用条件、系统的 
工作状态、系统车载信号定义等，从整个实现原理过程进行详细介绍。 

1车道偏离预警系统组成 原理 
该系统是一套电子控制系统，包括集成控制单元和报警人机交互单元。集 

成控制单元通过摄像头传感器采集视频信息，并通过车辆转向灯信号、车速信 

号、雨刮(高速档)信号、制动信号等提供车道偏离报警信息。报警人机交互单元 
获取集成控制单元的报警信息，通过视觉、听觉或触觉的方式向驾驶员提供报 

警信息。系统可通过外置的按键开关来控制。另外，此系统还具有软件升级和标 
定的能力 。 

1．1数据采集和处理 

LDWS主机是通过集成在内部的摄像头的图像传感器获取车道线的几何 

图像，并接收车辆运动参数的传感器采集车速、刹车、转向等状态的参数，运用 
决策算法进行计算。采集到的图像数据会被实时的转换成可处理的格式。首先 
在主机内进行预处理，过滤掉采集到的图像的噪点，然后探测车辆相对于车道 

线标志的位置。采集到道路图像信息被变换成一系列画出道路表面轮廓的线 

条，经过处理便形成车辆前进应该保持的边界。 
1．2信息显示 

在经过LI)Ws主机的采集和处理后，当车辆偏离了原始车道线，人机交互 
将会执行主机的命令，可在仪表上进行显示，如可定义为左侧偏离车道则左侧 

车道线显示为红色，若正常行驶且检测到车道线则显示两条绿色；还可进行蜂 
鸣预警，借用仪表或音响扬声器进行报警，还可使用方向盘或座椅震动报警方 

式等。 

2车逝偏离预警系统使用条件 
LDWS的实现是受较多条件限制的，只有满足使用条件，才可正常运行。其 

表 1必要车载信号 

信号名称 类型 信号来源 

1 车速 CAN ESP 激活 

2 档位 CAN TCU 激活 

3 系统开启／关闭 CAN BCM 开启 

4 左转向灯 CAN BCM 抑制 

5 右转向灯 CAN BCM 抑制 

6 发动机转速 CAN EMS 开启 

使用条件按照各国不同的标准也略有不同，如以下使用条件： 
1、没有出现系统故障 
2、车道偏离系统经过正确校正 

3、车速高于启动限值 

4、系统处在有非常清晰、清晰、模糊的车道线的道路上 

5、车辆所在道路的乎均宽度超过2．5m。 

其中关于启动和停用车速限值，不同国家车道偏离系统有所不同，如欧洲 
启动限值在70km／h，停用限值在65km／h；日本启动限值在50km／h，停用限值 

在45km／hI美国启动限值在45km／h，停用限值在42km／h。 

3车道偏离预警系统工作状态 
LDWs—般分为激活状态，待机状态、关闭状态，具体参数限制因不同国家 

和不同整车厂而存在差异： 

1)关闭：系统上电默认进入关闭状态，在该状态下，禁用图像处理单元，维 
持低功耗运行 当检测到系统开关开启且无故障且发动机转速到达限制时，系 

统跳转到激活状态。 

2)待机：在该状态下，系统除报警模块外其他所有模块均正常运行。当车速 

达到启动限值时跳转到激活状态，而当检测到开关关闭或发动机转速低于限值 
时，跳转为关闭状态。 

3)激活：在该状态下，系统完全正常运行。当车速低于停用限值时跳转为待 

机状态，当检测到系统开关关闭或发动机转速低于限值时，跳转为关闭状态。 
4车道偏离预警系统车载信号定义 

系统的正常运行除了需要整车的供电外，还需要接收整车的车辆状态信 
息。随着CAN总线技术的发展，车辆状态信号从车身各个ECU通过CAN-BUS 

进行通讯，实现资源共享。 
系统的车载信号包括系统激活、开启、抑制报警的必要信号，以及判断车速 

及驾驶员主动转向的辅助信号。 

5车道偏离预警系统发展趋势和研究方向 
LI)Ws系统能够在驾驶员注意力分散的状态下进行提醒，使驾驶员能够及 

时纠正错误状态。但这仅是对驾驶员的提醒作用，而现在以及未来的发展趋势 

是要增加外力操作来干预驾驶员的操作，此系统命名为车道保持系统(LKS)， 
是车道偏离预警系统的升级 LKs系统的发展是必要的，可对一些驾驶员不能 
及时校正行驶路线提供了保障。另外，此模块还能拓展实现夜视系统、前碰撞预 

警等功能。 

LDWS系统目前都是基于视觉系统，而外界的天气、光照都是其影响因素， 
那么视觉的可靠陛便是未来研究的方向。主要针对系统应用的天气条件以及光 

照变化影响，这是目前所有基于视觉系统面临的主要难题，我们需要研究能适 
应各种天气条件、克服光照变化以及阴影条件影响的LDWS$~价算法。 

总结 

本文主要叙述了LDWS系统的实现原理、组成、使用条件、工作状态等基本 
内容，这是对系统进行深入研究的基础。因各国以及各整车厂在对LDWS系统 

的研究可谓各有见地，故本论文中提到的基本信息仅作为参考使用 
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应的电气开限，可以限制导叶的最大开度，从而避免导叶进入图4(5)曲线的下 

降区开度 (2)应用机组最大功率限制导叶，当机组达到最大功率时，调速器控 

制导叶只能减少。 
五，现场安装调试殛使用情况 

(一)无水静态调试 

无水静态试验主要检验以下内容：(1)检验水电站自动控制系统所下发的 

指令、通讯功率给定以及调速器返回的各种状态和数据是否正确；(2)调速器的 

变更后的功能是否能正常使用，如功率采集量，自动变参数、功率调节趋势等功 
能是否能正常发生作用。 

(二 )有 水 动态调 试 

机组开机并网后，调速器主要进行功率调节的扰动试验，找出各区域最佳 

控制参数，提高机组功率调节的速动性，稳定性和可靠性，保证机组运行满足调 

峰、调频的要求。测试的主要动态性能：①机组功率从空载增至满负荷的调节时 

间小于42s；②带固定负荷时，机组功率摆动 士0．3 MW。 

水电站功率调节模式改造后，带满负荷的时间比原来快了将近lO-20s，负 
荷控制精度也提高了1％，全站负荷调整与分配更加方便，不存在现地 LCU与 

速器调节步长的配合问题，也不存在由此而导致的负荷大范围波动问题，从而 
达到了改造目的 
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