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本发明公开了一种控制车辆颠簸路面行驶

速度的方法、电子设备及存储介质，预先根据路

面颠簸程度进行颠簸级别的分级，不同颠簸级别

设置对应的速度区间；在车辆处于自动驾驶模式

下，组合导航控制器实时输出车身姿态信号，并

确定是否处于颠簸路面和颠簸级别；控制系统根

据颠簸级别对应的速度区间并结合当前的实际

速度，计算速度降大小，不同的速度降对应不同

的减速度，制动系统按输入的减速度减速，使车

辆由当前速度降至设置的速度区间。本发明在自

动驾驶模式下，使车辆平稳驶过该颠簸路段，使

行车更加安全、舒服。
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1.一种控制车辆颠簸路面行驶速度的方法，车辆配置有组合导航控制器，特征在于：步

骤如下，

1）预先根据路面颠簸程度进行颠簸级别的分级，不同颠簸级别设置对应的速度区间；

2）在车辆处于自动驾驶模式下，组合导航控制器实时输出车身姿态信号，并基于车身

姿态信号判断是否处于颠簸路面，如是，则车身姿态信号设置为颠簸行为状态，并进一步根

据具体的颠簸行为状态判断所处的颠簸级别，将颠簸行为状态和对应的颠簸级别传输给控

制系统；

3）控制系统收到颠簸行为状态和颠簸级别后，根据颠簸级别对应的速度区间并结合当

前的实际速度，计算速度降大小，基于不同的速度降输出相应的减速度给制动系统，制动系

统按输入的减速度减速，使车辆由当前速度降至设置的速度区间。

2.根据权利要求1所述的一种控制车辆颠簸路面行驶速度的方法，其特征在于：步骤3）

中，执行减速动作时，根据跟车状态，计算与前车追尾的TTC，保证无碰撞风险情况下确认减

速度值大小。

3.根据权利要求1所述的一种控制车辆颠簸路面行驶速度的方法，其特征在于：步骤3）

中，当速度降小于20km/h时，控制系统发出‑1.5m/s²的减速度控制制动系统减速；当速度降

大于等于20km/h且小于40km/h时，控制系统发出‑3m/s²的减速度控制制动系统减速；当速

度降大于等于40km/h且小于50km/h时，控制系统发出‑3.5m/s²的减速度控制制动系统减

速；当速度降大于等于50km/h时，控制系统发出‑4.5m/s²的减速度控制制动系统减速。

4.根据权利要求1所述的一种控制车辆颠簸路面行驶速度的方法，其特征在于：步骤1）

中，确定颠簸级别和对应的速度区间时，让车辆在不同颠簸路面下行驶并进行数据采集统

计，对驾驶行为算法进行分析、判断，根据颠簸程度和驾驶感受确定安全舒适的速度区间。

5.根据权利要求1所述的一种控制车辆颠簸路面行驶速度的方法，其特征在于：步骤2）

中，判断是否为颠簸路面时其中一个考虑因素是Z轴方向加速度变化规律。

6.一种控制车辆颠簸路面行驶速度的电子设备，其特征在于：包括存储器，配置为存储

可执行指令；

处理器，配置为执行存储器中存储的可执行指令，以实现权利要求1至5中任意一项所

述的控制车辆颠簸路面行驶速度的方法。

7.一种计算机可读存储介质，其上存储有计算机程序指令，其特征在于：所述计算机程

序指令执行上述权利要求1至5中任意一项所述的控制车辆颠簸路面行驶速度的方法。
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一种控制车辆颠簸路面行驶速度的方法、电子设备及存储

介质

技术领域

[0001] 本发明涉及自动驾驶，具体涉及一种控制车辆颠簸路面行驶速度的方法、电子设

备及存储介质，本发明用于自动驾驶模式下,在颠簸路面行驶时基于路面颠簸程度控制车

辆行驶速度,确保行车安全，属于自动驾驶技术领域。

背景技术

[0002] 汽车逐年从传统燃油动力迈步电动化、智能化。目前各大汽车主机厂都致力于智

能化汽车的研究，至今已实现L2级自动驾驶，致力于L3及更高级别自动驾驶。当今的自动驾

驶技术主要利用车载摄像头、毫米波雷达、激光雷达覆盖道路环境场景感知，但针对颠簸路

面场景，目前摄像头及雷达均无法准确区分识别输出，车辆在经过颠簸路段时，如果高速行

驶，车内人员体验感很差，恶劣路段甚至影响行车安全。

[0003] 组合导航控制器是一种通过融合底盘信息(车速、方向转角等)、卫星定位信息

（GNSS）和RTK差分矫正信息，进行定位融合，与其他控制器共同实现厘米级定位，在失去卫

星信号时，依靠底盘信息和IMU传感信息（加速度、角速度），在一定距离或时间内维持车道

级轨迹精度的装置，可根据Z轴加速度变化规律判定车身姿态。如何在车辆开始进入颠簸路

段时，自动驾驶系统根据路面颠簸程度控制车速平稳驶过该路段，是本领域技术人员研究

的一个方向。

发明内容

[0004] 针对现有技术存在的上述不足，本发明的目的是提供一种控制车辆颠簸路面行驶

速度的方法、电子设备及存储介质，本发明利用组合导航控制器判断车辆驾驶姿态并判断

是否为颠簸路面，根据分级标准制定不同颠簸级别下车辆行驶速度，在自动驾驶模式下，使

车辆平稳驶过该路段，让用户更加有安全感、舒服感，增强用户对自动驾驶系统的信心。

[0005] 本发明的技术方案是这样实现的：

一种控制车辆颠簸路面行驶速度的方法，车辆配置有组合导航控制器、车载摄像

头、雷达传感器、控制器，步骤如下，

1）预先根据路面颠簸程度进行颠簸级别的分级，不同颠簸级别设置对应的安全舒

适的速度区间；

2）在车辆处于自动驾驶模式下，组合导航控制器实时输出车身姿态信号，并基于

车身姿态信号判断是否处于颠簸路面，如是，则车身姿态信号设置为颠簸行为状态，并进一

步根据具体的颠簸行为状态判断所处的颠簸级别，将颠簸行为状态和对应的颠簸级别传输

给控制系统；

3）控制系统收到颠簸行为状态和颠簸级别后，根据颠簸级别对应的速度区间并结

合当前的实际速度，计算速度降大小，基于不同的速度降输出相应的减速度给制动系统，制

动系统按输入的减速度减速，使车辆由当前速度降至设置的速度区间。
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[0006] 进一步地，步骤3）中，执行减速动作时，根据跟车状态，计算与前车追尾的TTC，保

证无碰撞风险情况下确认减速度值大小。

[0007] 优选地，步骤3）中，当速度降小于20km/h时，控制系统发出‑1.5m/s²的减速度控制

制动系统减速；当速度降大于等于20km/h且小于40km/h时，控制系统发出‑3m/s²的减速度

控制制动系统减速；当速度降大于等于40km/h且小于50km/h时，控制系统发出‑3.5m/s²的

减速度控制制动系统减速；当速度降大于等于50km/h时，控制系统发出‑4.5m/s²的减速度

控制制动系统减速。

[0008] 优选地，步骤1）中，确定颠簸级别和对应的速度区间时，让车辆在不同颠簸路面下

行驶并进行数据采集统计，对驾驶行为算法进行分析、判断，根据颠簸程度和驾驶感受确定

安全舒适的速度区间。

[0009] 步骤2）中，判断是否为颠簸路面时其中一个考虑因素是Z轴方向加速度变化规律。

[0010] 本发明还同时提供了一种控制车辆颠簸路面行驶速度的电子设备，包括存储器，

配置为存储可执行指令；

处理器，配置为执行存储器中存储的可执行指令，以实现前述的控制车辆颠簸路

面行驶速度的方法。

[0011] 本发明还同时提供了一种计算机可读存储介质，其上存储有计算机程序指令，所

述计算机程序指令执行上述控制车辆颠簸路面行驶速度的方法。

[0012] 车辆处于自动驾驶模式下，组合导航控制器实时采集车身姿态信息，在车辆经过

不同场景道路时，可根据组合导航控制器以及配置的车载摄像头、毫米波雷达、激光雷达等

输出的航向角综合判断车辆状态，可判断车辆是否处于急转弯、急减速、颠簸、侧翻等危险

行为下，在不同场景下控制车辆处于安全行驶状态。在当前L2级自动驾驶辅助系统下，系统

可很好的控制车辆在高速路、城市快速路场景下行驶，用户可以短暂脱离双手双脚，但无法

脱眼，因为现有控制器摄像头、毫米波雷达无法准确判断场景危险性，在遇到道路环境较

差，例如经过一段颠簸路段，需用户提前手动控制车速降低，甚至取消自动驾驶辅助功能，

导致用户体验不好。

[0013] 本发明应用于搭配了组合导航控制器车型上，常规配置都有摄像头、雷达等传感

器、控制器，可实现更高级别功能，并对原有驾驶辅助功能优化，根据组合导航控制器输出

的不同车辆状态，通过控制器中算法对各状态进行匹配，优化控制逻辑，根据不用颠簸程度

分级，制定可标定的车速区间，通过控制制动系统发出舒适的减速度控制车辆处于设定的

速度区间，从而处于安全驾驶模式。

[0014] 与现有技术相比，本发明具有如下有益效果：

本发明利用组合导航控制器判断车辆驾驶姿态并判断是否为经过颠簸路面，根据

分级标准制定不同颠簸级别下车辆行驶速度，在自动驾驶模式下，使车辆自动切换到该速

度下行驶，车辆平稳驶过该颠簸路段，一方面使驾驶过程更加有安全感、舒服感，另一方面

增强用户对自动驾驶系统的信心。

附图说明

[0015] 图1‑本发明行驶速度控制流程图。
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具体实施方式

[0016] 以下结合附图对本发明的具体实施方案做详细描述。

[0017] 参见图1，本发明一种控制车辆颠簸路面行驶速度的方法，车辆配置有组合导航控

制器、车载摄像头、雷达传感器、控制器，步骤如下，

1）预先根据路面颠簸程度进行颠簸级别的分级，不同颠簸级别设置对应的安全舒

适的速度区间；实际处理中，根据颠簸程度，颠簸级别由弱到强分为四级，对应的速度区间

分别为40‑50km/h、30‑40km/h、20‑30km/h、10‑20km/h。

[0018] 2）在车辆处于自动驾驶模式下，组合导航控制器实时输出车身姿态信号，并基于

车身姿态信号判断是否处于颠簸路面，如是，则车身姿态信号设置为颠簸行为状态，并进一

步根据具体的颠簸行为状态判断所处的颠簸级别，将颠簸行为状态和对应的颠簸级别传输

给控制系统；

3）控制系统收到颠簸行为状态和颠簸级别后，根据颠簸级别对应的速度区间并结

合当前的实际速度，计算速度降大小，基于不同的速度降输出相应的减速度给制动系统，制

动系统按输入的减速度减速，使车辆由当前速度降至设置的速度区间。

[0019] 步骤3）中，执行减速动作时，同时需要根据跟车状态，计算与前车追尾的TTC，保证

无碰撞风险情况下确认减速度值大小。

[0020] 步骤3）中，不同的速度降对应的减速度如下：当速度降小于20km/h时，控制系统发

出‑1.5m/s²的减速度控制制动系统减速；当速度降大于等于20km/h且小于40km/h时，控制

系统发出‑3m/s²的减速度控制制动系统减速；当速度降大于等于40km/h且小于50km/h时，

控制系统发出‑3.5m/s²的减速度控制制动系统减速；当速度降大于等于50km/h时，控制系

统发出‑4.5m/s²的减速度控制制动系统减速。当然，上述速度降和对应的减速度也可以另

行设定对应关系。上述对应关系只是一个实施例而已。

[0021] 步骤1）中，为了确定颠簸级别和对应的速度区间，让车辆在不同颠簸路面下按不

同的速度行驶并进行数据采集统计，对驾驶行为算法进行分析、判断，找到同样颠簸程度下

较为安全和舒适的速度区间，从而确定颠簸程度和对应的速度区间。由于同样颠簸程度路

面下以同样的速度行驶时，不同车辆的舒适度是不一样的，所以通常需要按车型分别试验

和确定。

[0022] 步骤2）中，判断是否为颠簸路面时其中一个考虑因素是Z轴方向（即竖直方向）加

速度变化规律。

[0023] 本发明还同时提供了一种控制车辆颠簸路面行驶速度的电子设备，包括存储器，

配置为存储可执行指令；

处理器，配置为执行存储器中存储的可执行指令，以实现前述的控制车辆颠簸路

面行驶速度的方法。

[0024] 本发明还同时提供了一种计算机可读存储介质，其上存储有计算机程序指令，所

述计算机程序指令执行上述控制车辆颠簸路面行驶速度的方法。

[0025] 本发明车辆处于自动驾驶模式功能开启下，不仅包含高HWP、HWA等级自动驾驶功

能，在自适应巡航系统等智能辅助驾驶功能下，组合导航控制器实时输出车身姿态信号，在

经过颠簸路面情况下，该信号设置为颠簸行为状态，同时颠簸级别根据分级标准产生分级

信息，颠簸级别信号置位对应状态，传输给制动系统，制动系统根据不同的速度降，按不同
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的减速度将车速切换到设定的速度区间，从而实现安全舒适的通过颠簸路面。

[0026] 最后需要说明的是，本发明的上述实例仅仅是为说明本发明所作的举例，而并非

是对本发明的实施方式的限定。尽管申请人参照较佳实施例对本发明进行了详细说明，对

于所属领域的普通技术人员来说，在上述说明的基础上还可以做出其他不同形式的变化和

变动。这里无法对所有的实施方式予以穷举。凡是属于本发明的技术方案所引申出的显而

易见的变化或变动仍处于本发明的保护范围之列。
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图1
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