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一种车载超声波传感器系统

(57)摘要

本发明公开了一种车载超声波传感器系统，

包括超声波传感器数据采集模块、超声波信号处

理模块、中央处理器、车辆控制模块；超声波传感

器数据采集模块包括在车辆上的12个超声波传

感器；超声波信号处理模块通过多通道模拟开关

对各超声波传感器通道进行选择发送传感器驱

动信号同时对各超声波传感器信号的回波信号

进行滤波、放大及整形处理；中央处理器对超声

波传感器采集到的数据进行处理分析；车辆控制

模块通过CAN通信获取中央处理器的数据处理结

果，对车辆的方向盘转向角进行操控，以辅助驾

驶员将车辆泊入停车位或驶出车位。本发明基于

半自动泊车控制方法，具有语音泊车辅助的功

能，极大地降低了泊车入位的难度，提高了车辆

的智能化水平和安全性。
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1.一种车载超声波传感器系统，其特征在于，包括依次连接的超声波传感器数据采集

模块、超声波信号处理模块、中央处理器、车辆控制模块；其中：

超声波传感器数据采集模块，包括在车辆前后保险杠处各安装的4个超声波传感器，和

车辆左右两侧的前后两端各安装的1个超声波传感器，共12个超声波传感器；

超声波信号处理模块，通过多通道模拟开关对各超声波传感器通道进行选择发送传感

器驱动信号，同时对各超声波传感器信号的回波信号进行滤波、放大及整形处理；

中央处理器，对超声波传感器采集到的数据进行处理分析；

车辆控制模块，通过CAN通信获取中央处理器的数据处理结果，对车辆的方向盘转向角

进行操控，以辅助驾驶员将车辆泊入停车位或驶出车位。

2.根据权利要求1所述的车载超声波传感器系统，其特征在于，所述中央处理器还连接

语音提示和报警模块，所述语音提示和报警模块包括语音驱动电路和蜂鸣器驱动电路，所

述语音驱动电路和蜂鸣器驱动电路分别连接信号叠加放大电路的输入端，信号叠加放大电

路的输出端依次连接信号功率放大电路和发声装置。

3.根据权利要求2所述的车载超声波传感器系统，其特征在于，所述语音驱动电路包括

语音IC  (U1)，实现语音内容的存储和音频信号的输出，其播放的内容由中央处理器的端口

Port1进行控制，语音IC  (U1)通过电阻R4连接信号叠加放大电路的输入端。

4.根据权利要求3所述的车载超声波传感器系统，其特征在于，所述蜂鸣器驱动电路包

括电阻R1和音量调节模块，电阻R1一端连接中央处理器的端口Port2，另一端连接信号叠加

放大电路的输入端，端口Port2输出驱动发声装置发出蜂鸣器鸣叫的信号；所述音量调节模

块包括电阻R2、R3和开关管Q1、Q2；电阻R2、R3分别一端连接信号叠加放大电路的输入端，另

一端通过开关管Q1、Q2接地，中央处理器的端口Port3和端口Port4分别连接开关管Q1、Q2的

控制端，对发声装置音量进行调节。

5.根据权利要求4所述的车载超声波传感器系统，其特征在于，所述信号叠加放大电路

包括运算放大器（U2）、电阻R5、电容C1、电阻R6、电阻R7、电阻R8；所述电阻R5和电容C1并联，

一端接地，另一端通过电阻R6连接运算放大器（U2）的正相输入端，运算放大器（U2）的反相

输入端通过电阻R7接地，运算放大器（U2）的输出端和反相输入端通过电阻R8连接。

6.根据权利要求5所述的车载超声波传感器系统，其特征在于，所述信号功率放大电路

包括三极管Q3和电阻R9，三极管Q3集电极连接发声装置，发射极通过电阻R9接地，基极连接

运算放大器（U2）的输出端，对前端叠加放大后的音频信号进行功率放大，驱动发声装置进

行发声。

7.根据权利要求1所述的车载超声波传感器系统，其特征在于，系统还包括电源模块，

为系统各模块工作提供电压和电流。
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一种车载超声波传感器系统

技术领域

[0001] 本发明涉及车载电子领域，特别涉及一种车载超声波传感器系统。

背景技术

[0002] 随着社会的不断发展，汽车的数量日益增多，驾驶员对泊车辅助的功能需求越来

越高。目前，车载系统获得的障碍物数据信息主要来自毫米波装置、激光装置、红外装置、机

器视觉设备、超声波装置等。其中，相比于其他方法，超声波凭借穿透力强、衰减小、反射能

力强，对光照、色彩、电磁场不敏感、不易受恶劣天气影响、测距原理简单、测距精度高、成本

低等特点，其在车载系统中的应用范围也不断扩大。

发明内容

[0003] 本发明目的是：为了解决汽车泊入车位给人们带来的不便，同时避免泊车辅助系

统对车载显示装置的依赖。本发明提出一种车载超声波传感器系统，基于车辆半自动泊入

的控制方法，包含控制车辆的转向、语音提示驾驶员进行操作以及障碍物预警的功能。

[0004] 本发明的技术方案是：

一种车载超声波传感器系统，包括依次连接的超声波传感器数据采集模块、超声波信

号处理模块、中央处理器、车辆控制模块；其中：

超声波传感器数据采集模块，包括在车辆前后保险杠处各安装的4个超声波传感器，和

车辆左右两侧的前后两端各安装的1个超声波传感器，共12个超声波传感器；

超声波信号处理模块，通过多通道模拟开关对各超声波传感器通道进行选择发送传感

器驱动信号，同时对各超声波传感器信号的回波信号进行滤波、放大及整形处理；

中央处理器，对超声波传感器采集到的数据进行处理分析；

车辆控制模块，通过CAN通信获取中央处理器的数据处理结果，对车辆的方向盘转向角

进行操控，以辅助驾驶员将车辆泊入停车位或驶出车位。

[0005] 优选的，所述中央处理器还连接语音提示和报警模块，所述语音提示和报警模块

包括语音驱动电路和蜂鸣器驱动电路，所述语音驱动电路和蜂鸣器驱动电路分别连接信号

叠加放大电路的输入端，信号叠加放大电路的输出端依次连接信号功率放大电路和发声装

置。

[0006] 优选的，所述语音驱动电路包括语音IC，实现语音内容的存储和音频信号的输出，

其播放的内容由中央处理器的端口Port1进行控制，语音IC通过电阻R4连接信号叠加放大

电路的输入端。

[0007] 优选的，所述蜂鸣器驱动电路包括电阻R1和音量调节模块，电阻R1一端连接中央

处理器的端口Port2，另一端连接信号叠加放大电路的输入端，端口Port2输出驱动发声装

置发出蜂鸣器鸣叫的信号；所述音量调节模块包括电阻R2、R3和开关管Q1、Q2；电阻R2、R3分

别一端连接信号叠加放大电路的输入端，另一端通过开关管Q1、Q2接地，中央处理器的端口

Port3和端口Port4分别连接开关管Q1、Q2的控制端，对发声装置音量进行调节。
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[0008] 优选的，所述信号叠加放大电路包括运算放大器、电阻R5、电容C1、电阻R6、电阻

R7、电阻R8；所述电阻R5和电容C1并联，一端接地，另一端通过电阻R6连接运算放大器的正

相输入端，运算放大器U2的反相输入端通过电阻R7接地，运算放大器U2的输出端和反相输

入端通过电阻R8连接。

[0009] 优选的，所述信号功率放大电路包括三极管Q3和电阻R9，三极管Q3集电极连接发

声装置，发射极通过电阻R9接地，基极连接运算放大器的输出端，对前端叠加放大后的音频

信号进行功率放大，驱动发声装置进行发声。

[0010] 优选的，系统还包括电源模块，为系统各模块工作提供电压和电流。

[0011] 本发明的优点是：

1．本发明提出的车载超声波传感器系统，配置有12个超声波传感器，基于半自动泊车

控制方法，具有语音泊车辅助的功能，极大地降低了泊车入位的难度。提高了车辆的智能化

水平和安全性，提高了驾驶员的安全性和驾驶舒适度。

[0012] 2．在人机交互方面，通过语音提示驾驶员进行相应的操作，避免了系统对车载显

示装置的依赖，进而降低了系统的硬件成本。

附图说明

[0013] 下面结合附图及实施例对本发明作进一步描述：

图1为本发明中车载超声波传感器系统的超声波传感器安装示意图；

图2为本发明中车载超声波传感器系统的功能结构框图；

图3为本发明中车载超声波传感器系统中实现语音与蜂鸣器鸣叫同时播放的音频合成

电路构成图。

具体实施方式

[0014] 如图2所示，本发明的车载超声波传感器系统，包括依次连接的超声波传感器数据

采集模块、超声波信号处理模块、中央处理器、车辆控制模块，还包括电源模块，其中：

1．超声波传感器数据采集模块，包括在车辆前后保险杠处各安装的4个超声波传感器，

和车辆左右两侧的前后两端各安装的1个超声波传感器，共12个超声波传感器，具体分布如

图1所示。

[0015] 2．超声波信号处理模块，通过多通道模拟开关对各超声波传感器通道进行选择发

送传感器驱动信号，同时对各超声波传感器信号的回波信号进行滤波、放大及整形处理。

[0016] 3．中央处理器，通过特有的算法，对超声波传感器采集到的数据进行处理分析。

[0017] 4．车辆控制模块，通过CAN通信获取中央处理器的数据处理结果，对车辆的方向盘

转向角进行操控，以辅助驾驶员将车辆泊入停车位或驶出车位。

[0018] 5．所述中央处理器还连接语音提示和报警模块，所述语音提示和报警模块包括语

音驱动电路和蜂鸣器驱动电路，所述语音驱动电路和蜂鸣器驱动电路分别连接信号叠加放

大电路的输入端，信号叠加放大电路的输出端依次连接信号功率放大电路和发声装置。

[0019] 所述语音驱动电路包括语音IC  U1，实现语音内容的存储和音频信号的输出，其播

放的内容由中央处理器的端口Port1进行控制，语音IC  U1通过电阻R4连接信号叠加放大电

路的输入端。所述蜂鸣器驱动电路包括电阻R1和音量调节模块，电阻R1一端连接中央处理
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器的端口Port2，另一端连接信号叠加放大电路的输入端，端口Port2输出驱动发声装置发

出蜂鸣器鸣叫的信号；所述音量调节模块包括电阻R2、R3和开关管Q1、Q2；电阻R2、R3分别一

端连接信号叠加放大电路的输入端，另一端通过开关管Q1、Q2接地，中央处理器的端口

Port3和端口Port4分别连接开关管Q1、Q2的控制端，对发声装置音量进行调节。所述信号叠

加放大电路包括运算放大器U2、电阻R5、电容C1、电阻R6、电阻R7、电阻R8；所述电阻R5和电

容C1并联，一端接地，另一端通过电阻R6连接运算放大器U2的正相输入端，运算放大器U2的

反相输入端通过电阻R7接地，运算放大器U2的输出端和反相输入端通过电阻R8连接。所述

信号功率放大电路包括三极管Q3和电阻R9，三极管Q3集电极连接发声装置，发射极通过电

阻R9接地，基极连接运算放大器（U2）的输出端，对前端叠加放大后的音频信号进行功率放

大，驱动发声装置进行发声。

[0020] 当系统找到有效车位时，以语音的形式提醒驾驶员“找到空车位”，在泊车入停车

位时，对泊车的方式进行提示“水平泊车功能启用”或者“垂直泊车功能启用”；需要倒车时，

系统提示“请挂R档”，需要前进时，系统提示“请挂D档”；当泊车的过程中车速较大时，系统

提示“请控制车速”；当车辆成功泊入车位后，系统提示“功能完成，请接管车辆”；当车辆驶

出停车位时，系统提示“自动驶出功能启用”；当车辆正常驶出停车位时，系统提示“功能已

退出”。特别提出的是，为防事故发生，本系统在车辆泊入和驶出的过程中同时进行车辆周

围障碍物的检测，若在车辆泊入或驶出的路径范围内检测到障碍物信息，系统会通过同一

个发音装置（扬声器）  同时播放语音提示音（包含障碍物所在的方位如：“前方”，“后方”，

“左边”，“右边”，“右前方”，“右后方”，“左前方”，“左后方”等）和“嘀..嘀..”（蜂鸣器鸣叫的

声音）且根据障碍物距离的远近及运动情况，改变扬声器的音量和鸣叫方式。

[0021] 上述实施例只为说明本发明的技术构思及特点，其目的在于让熟悉此项技术的人

能够了解本发明的内容并据以实施，并不能以此限制本发明的保护范围。凡根据本发明主

要技术方案的精神实质所做的修饰，都应涵盖在本发明的保护范围之内。
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