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(57)摘要

本发明公开了一种基于多源传感技术的面

向车辆局域组网道路区域划分方法，首先在车辆

上搭载车辆终端系统，采用虚拟墙系统采集车辆

信息；再利用相邻虚拟墙系统将道路划分为若干

通信区域，包括基于道路车容量、基于信号衰减

和基于路口分类三种划分策略；最终根据划分区

域进行区域协同。本发明方法铺设相关传感器成

本低，提高了实际工程的可行性。提升车辆组网

稳定性，能够适应于多种复杂道路情况。
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1.一种基于多源传感技术的面向车辆局域组网道路区域划分方法，其特征在于，包括

以下步骤：

步骤1：在车辆上搭载车辆终端系统，采用虚拟墙系统采集车辆信息；

所述车辆终端系统能够采集车辆的运动状态与定位信息，对车辆实时状态进行数据分

析并实现车辆的无线通信功能；

所述虚拟墙包括传感模块、控制模块、通信模块、处理模块和路测边缘计算单元；所述

传感模块、通信模块、处理模块和路测边缘计算单元分别与控制模块连接；

所述传感模块包括向下传感阵列、侧向光电‑微波传感器和向上QTC/光纤‑光电传感器

阵列；所述向下传感阵列由超声‑光电传感器组成，在部分限制高度的路段安装，用于检测

车顶高度；所述侧向光电‑微波传感器，从侧向检测车辆信息，能与路灯结合提高道路空间

利用率；向上QTC/光纤‑光电传感器阵列测量车辆轮距和压力；所述传感模块布设在道路上

负责采集车流信息和触发车载通信系统，每当车辆经过时传感器能产生特征信号；虚拟墙

系统根据车辆通过传感模块时产生的特征信号计算出车辆的行驶速度、方向、车载重量和

车型信息；所述处理模块负责传感器信息的处理；

所述控制模块控制虚拟墙系统的运行；所述通信模块将实时路况信息与车辆、路侧单

元分享；所述路测边缘计算单元对系统采集的信息进行综合计算与分析，给控制模块提供

决策支持；

多个虚拟墙系统能够共用同一个路测边缘计算单元以降低成本、提高效率；

步骤2：利用相邻虚拟墙系统将道路划分为若干通信区域；

步骤2‑1：基于道路车容量的布设策略；

虚拟墙系统依照等间距或等道路容纳量设定间距的方式铺设，相邻虚拟墙间的道路区

域为车辆通信区域；车辆能和同一通信区域内的其他车辆及路侧单元通信；

步骤2‑2：基于信号衰减的布设策略；

虚拟墙系统依照通信模块信号每衰减设定分贝的距离进行布设；

步骤2‑3：基于路口分类的布设策略；

对非直线道路的路口进行分类，使用虚拟墙系统对不同类别的路口区域进行分割，布

设虚拟墙系统；

步骤3：区域组合策略；

车辆进入不同的通信区域时，能够和同一通信区域内的车辆终端和路侧单元通信；

当需要对多个区域进行协同时，车辆依靠中继系统或基站设备实现跨区域联通协同。

2.根据权利要求1所述的一种基于多源传感技术的面向车辆局域组网道路区域划分方

法，其特征在于，所述车辆终端系统包括控制模块、显示模块、通信模块、传感模块和处理模

块；所述显示模块、通信模块、传感模块、处理模块分别与控制模块连接；显示模块实现人机

交互功能，通信模块实现车辆与网络的无线通信功能，传感模块采集车辆运动状态与定位

信息，处理模块收集车辆实时状态进行数据分析。

3.根据权利要求1所述的一种基于多源传感技术的面向车辆局域组网道路区域划分方

法，其特征在于，所述传感模块采用气压管传感器或采用光纤或QTC传感器或激光传感器。
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基于多源传感技术的面向车辆局域组网道路区域划分方法

技术领域

[0001] 本发明属于车联网技术领域，具体涉及一种车辆局域组网道路区域划分方法。

背景技术

[0002] 车辆道路区域划分，依赖于精准定位即基于北斗、GPS差分定位，以及基于视频采

集，结合数字图像处理等技术的方法，但民用普及率低，技术成本高，不利于工程应用实现

与推广。车辆局域组网对于行驶过程中的车辆区域划分有较高要求，在车路协同过程中，有

效精准地完成车辆区域划分，对于实现车辆局域组网通信具有重要意义。

[0003] 目前尚无基于多源传感技术的道路区域划分方法，用以确认车辆位置信息，有效

过滤信息并提高行驶车辆间通信、车路协同的效率。

发明内容

[0004] 为了克服现有技术的不足，本发明提供了一种基于多源传感技术的面向车辆局域

组网道路区域划分方法，首先在车辆上搭载车辆终端系统，采用虚拟墙系统采集车辆信息；

再利用相邻虚拟墙系统将道路划分为若干通信区域，包括基于道路车容量、基于信号衰减

和基于路口分类三种划分策略；最终根据划分区域进行区域协同。本发明方法铺设相关传

感器成本低，提高了实际工程的可行性。提升车辆组网稳定性，能够适应于多种复杂道路情

况。

[0005] 本发明解决其技术问题所采用的技术方案包括如下步骤：

[0006] 步骤1：在车辆上搭载车辆终端系统，采用虚拟墙系统采集车辆信息；

[0007] 所述车辆终端系统能够采集车辆的运动状态与定位信息，对车辆实时状态进行数

据分析并实现车辆的无线通信功能；

[0008] 所述虚拟墙包括传感模块、控制模块、通信模块、处理模块和路测边缘计算单元；

所述传感模块、通信模块、处理模块和路测边缘计算单元分别与控制模块连接；

[0009] 所述传感模块包括向下传感阵列、侧向光电‑微波传感器和向上QTC/光纤‑光电传

感器阵列；所述向下传感阵列由超声‑光电传感器组成，在部分限制高度的路段安装，用于

检测车顶高度；所述侧向光电‑微波传感器，从侧向检测车辆信息，能与路灯结合提高道路

空间利用率；向上QTC/光纤‑光电传感器阵列测量车辆轮距和压力；所述传感模块布设在道

路上负责采集车流信息和触发车载通信系统，每当车辆经过时传感器能产生特征信号；虚

拟墙系统根据车辆通过传感模块时产生的特征信号计算出车辆的行驶速度、方向、车载重

量和车型信息；所述处理模块负责传感器信息的处理；

[0010] 所述控制模块控制虚拟墙系统的运行；所述通信模块将实时路况信息与车辆、路

侧单元分享；所述路测边缘计算单元对系统采集的信息进行综合计算与分析，给控制模块

提供决策支持；

[0011] 多个虚拟墙系统能够共用同一个路测边缘计算单元以降低成本、提高效率；

[0012] 步骤2：利用相邻虚拟墙系统将道路划分为若干通信区域；
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[0013] 步骤2‑1：基于道路车容量的布设策略；

[0014] 虚拟墙系统依照等间距或等道路容纳量设定间距的方式铺设，相邻虚拟墙间的道

路区域为车辆通信区域；车辆能和同一通信区域内的其他车辆及路侧单元通信；

[0015] 步骤2‑2：基于信号衰减的布设策略；

[0016] 虚拟墙系统依照通信模块信号每衰减设定分贝的距离进行布设；

[0017] 步骤2‑3：基于路口分类的布设策略；

[0018] 对非直线道路的路口进行分类，使用虚拟墙系统对不同类别的路口区域进行分

割，布设虚拟墙系统；

[0019] 步骤3：区域组合策略；

[0020] 车辆进入不同的通信区域时，能够和同一通信区域内的车辆终端和路侧单元通

信；

[0021] 当需要对多个区域进行协同时，车辆依靠中继系统或基站设备实现跨区域联通协

同。

[0022] 进一步地，所述车辆终端系统包括控制模块、显示模块、通信模块、传感模块和处

理模块；所述显示模块、通信模块、传感模块、处理模块分别与控制模块连接；显示模块实现

人机交互功能，通信模块实现车辆与网络的无线通信功能，传感模块采集车辆运动状态与

定位信息，处理模块收集车辆实时状态进行数据分析。

[0023] 进一步地，所述传感模块采用气压管传感器或采用光纤或QTC传感器或激光传感

器。

[0024] 本发明的有益效果如下：

[0025] 1、本发明方法铺设相关传感器成本低，提高了实际工程的可行性。

[0026] 2、本发明方法可监测各区域的车流量，提高车辆区域组网效率。

[0027] 3、本发明方法能够提高车辆捕获与身份识别的准确性，提升车辆组网稳定性。

[0028] 4、本发明方法区域划分方法简单，基于多源传感技术的虚拟边界布设方式灵活，

能够适应于多种复杂道路情况。

附图说明

[0029] 图1为本发明车辆终端模块框图。

[0030] 图2为本发明虚拟墙系统框图。

[0031] 图3为本发明虚拟墙系统硬件示意图。

[0032] 图4为本发明基于道路车容量划分示意图。

[0033] 图5本发明基于信号衰减划分示意图。

[0034] 图6为本发明十字路口区域划分示意图。

[0035] 图7为本发明环形路口区域划分示意图。

[0036] 图8为本发明十字路口单向协同示意图。

[0037] 图9为本发明十字路口四向间隔协同示意图。

[0038] 图10为本发明十字路口区域协同示意图。
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具体实施方式

[0039] 下面结合附图和实施例对本发明进一步说明。

[0040] 本发明要解决的技术问题是：高效实现行驶车辆在复杂道路中的精确区域划分，

为后续进行车辆高效局域组网，提高车路协同效率和准确性提供前期支持。

[0041] 一种基于多源传感技术的面向车辆局域组网道路区域划分方法，包括如下步骤：

[0042] 步骤1：在车辆上搭载车辆终端系统，采用虚拟墙系统采集车辆信息；

[0043] 如图1所示，所述车辆终端系统包括控制模块、显示模块、通信模块、传感模块和处

理模块；所述显示模块、通信模块、传感模块、处理模块分别与控制模块连接；显示模块实现

人机交互功能，通信模块实现车辆与网络的无线通信功能，传感模块采集车辆运动状态与

定位信息，处理模块收集车辆实时状态进行数据分析；每当车辆经过时传感器能产生一种

特征信号，根据信号时间间隔和传感器间距可计算车速、轴距等，根据压力信号、轴距、轮数

可区分不同车型，以此监测通过的车辆并计数，并且可以实时监测各区域中的车流量；

[0044] 如图2和图3所示，所述虚拟墙包括传感模块、控制模块4、通信模块5、处理模块和

路测边缘计算单元6；所述传感模块、通信模块5、处理模块和路测边缘计算单元6分别与控

制模块4连接；

[0045] 所述传感模块包括向下传感阵列1、侧向光电‑微波传感器2和向上QTC/光纤‑光电

传感器阵列3；所述向下传感阵列1由超声‑光电传感器组成，在部分限制高度的路段安装，

用于检测车顶高度；所述侧向光电‑微波传感器2，从侧向检测车辆信息，能与路灯结合提高

道路空间利用率；向上QTC/光纤‑光电传感器阵列3测量车辆轮距和压力；所述传感模块布

设在道路上负责采集车流信息和触发车载通信系统，每当车辆经过时传感器能产生特征信

号；虚拟墙系统根据车辆通过传感模块时产生的特征信号计算出车辆的行驶速度、方向、车

载重量和车型信息；所述处理模块负责传感器信息的处理；

[0046] 所述控制模块4控制虚拟墙系统的运行；所述通信模块5将实时路况信息与车辆、

路侧单元分享；所述路测边缘计算单元6对系统采集的信息进行综合计算与分析，给控制模

块4提供决策支持；

[0047] 多个虚拟墙系统能够共用同一个路测边缘计算单元6以降低成本、提高效率；

[0048] 步骤2：利用相邻虚拟墙系统将道路划分为若干通信区域；可利用虚拟墙系统将任

意复杂道路形状划分为若干区域，本实施例仅以典型的直行、十字路口、四路口环岛为例；

其他类型如：多路口岔路、环岛、高架、立交可根据实际情况基于相应策略灵活铺设；

[0049] 步骤2‑1：基于道路车容量的布设策略；

[0050] 虚拟墙系统依照等间距或等道路容纳量设定间距的方式铺设，相邻虚拟墙间的道

路区域为车辆通信区域；如图4所示，通过虚拟墙L1、L2、L3、L4将直行道路划分出五个区域；

车辆能和同一通信区域内的其他车辆及路侧单元通信；

[0051] 步骤2‑2：基于信号衰减的布设策略；

[0052] 虚拟墙系统依照通信模块信号每衰减设定分贝的距离进行布设；如图5所示，A为

路侧单元，其信号强度每衰减X  db时，道路长度为d1、d2、d3；路侧单元A信号强度衰减至阈

值X  db时，覆盖道路长度为d1，传感模块L2、L3间距设定为d1，以L2、L3为边界划分出区域

R3，L3、L4间距设定为d2，以L3、L4为边界划分出区域R4，划分出区域R1、R2、R3。

[0053] 步骤2‑3：基于路口分类的布设策略；
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[0054] 对非直线道路的路口进行分类，使用虚拟墙系统对不同类别的路口区域进行分

割，布设虚拟墙系统；针对复杂道路如多路口岔路、环岛等，使用虚拟墙将每个路口区域分

割；

[0055] 如图6所示，在十字路口处利用虚拟墙划分出多个区域，可根据需要对多个区域内

路侧单元和车辆终端进行协同。如需要疏堵时，可协同N1、W1、S1、E1内所有终端，或者根据

需要对其中某几个区域编组协同。

[0056] 如图7所示，图中四路口环岛，将四个路口依次分割为区域R1、R2、R3、R4，使环岛出

入口车辆协同通信，由驶出车辆为驶入车辆带来前方路况等信息。

[0057] 步骤3：区域组合策略；

[0058] 车辆进入不同的通信区域时，能够和同一通信区域内的车辆终端和路侧单元通

信；

[0059] 当需要对多个区域进行协同时，车辆依靠中继系统或基站设备实现跨区域联通协

同。

[0060] 如图8，对十字路口单向协调管控时，将路口某一方向区域协同；如图9，对十字路

口疏堵时，可针对路口环形区域N2、W2、S2、E2协同控制。或如图10，将路口处区域E1、N1、W1、

S1组合为R1；区域E2、N2、W2、S2组合为R2。当路口需要疏堵时，可对R1、R2区域内车辆分别疏

导，远程协调车速和通行顺序。
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图1

图2

图3
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图4

图5
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