
(19)国家知识产权局

(12)发明专利

(10)授权公告号 

(45)授权公告日 

(21)申请号 202110339187.8

(22)申请日 2021.03.30

(65)同一申请的已公布的文献号 

申请公布号 CN 114312780 A

(43)申请公布日 2022.04.12

(30)优先权数据

17/038,595 2020.09.30 US

(73)专利权人 通用汽车环球科技运作有限责任

公司

地址 美国密歇根州

(72)发明人 P·A·亚当　G·T·崔　

D·A·威尔逊　T·V·曼丘克　

R·扎林哈兰　

(74)专利代理机构 广州嘉权专利商标事务所有

限公司 44205

专利代理师 郑勇

(51)Int.Cl.

B60W 30/18(2012.01)

B60W 60/00(2020.01)

B62D 1/04(2006.01)

B60W 50/14(2020.01)

B60W 10/20(2006.01)

B60W 10/18(2012.01)

(56)对比文件

CN 103223975 A,2013.07.31

CN 108263378 A,2018.07.10

CN 110730740 A,2020.01.24

CN 111619572 A,2020.09.04

DE 102015207024 A1,2016.10.20

US 10173586 B1,2019.01.08

US 2012221200 A1,2012.08.30

US 2012232751 A1,2012.09.13

US 2014343793 A1,2014.11.20

WO 2018211033 A1,2018.11.22

CN 107672592 A,2018.02.09

CN 108202728 A,2018.06.26

CN 107415949 A,2017.12.01

CN 109903576 A,2019.06.18

CN 111016899 A,2020.04.17

CN 111204340 A,2020.05.29

审查员 王静

 

(54)发明名称

采用方向盘激活的机动车辆自动变道系统

(57)摘要

一种用于机动车辆的自动变道系统，包括一

个或多个环境传感器，用于产生指示对象相对于

该机动车辆的位置的输入信号，其中该对象位于

距机动车辆一定距离处。输入信号还指示对象相

对于机动车辆的速度。该系统还包括方向盘传感

器，该方向盘传感器响应于驾驶员抓握方向盘而

产生抓握信号。控制器响应于控制器从环境传感

器接收到的输入信号和从方向盘传感器接收到

的抓握信号，产生激活信号。致动器响应于致动

器从控制器接收到的激活信号，控制方向盘、推

进机构和制动机构，以将机动车辆从当前行驶车

道操纵到目标行驶车道。
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1.一种用于机动车辆的自动变道系统，所述机动车辆具有适于由驾驶员抓握的方向

盘，所述系统包括：

至少一个环境传感器，适于安装到所述机动车辆上，并产生指示以下至少一项的输入

信号：

对象相对于所述机动车辆的位置，其中所述对象位于距所述机动车辆一定距离处；

所述对象相对于所述机动车辆的速度；以及

至少包括曲率半径的道路几何形状；

方向盘传感器，适于安装到所述机动车辆上，并响应于所述驾驶员抓握所述方向盘而

产生抓握信号；

控制器，与所述至少一个环境传感器和所述方向盘传感器通信，并且所述控制器响应

于所述控制器从所述至少一个环境传感器接收到的所述输入信号和从所述方向盘传感器

接收到的所述抓握信号，产生激活信号；以及

至少一个致动器，与所述控制器通信并耦接到所述机动车辆的方向盘、推进机构和制

动机构中的至少一个，所述至少一个致动器控制所述方向盘、所述推进机构和所述制动机

构中的至少一个，以至少响应于所述致动器从所述控制器接收到的激活信号，将所述机动

车辆从当前行驶车道操纵到邻近所述当前行驶车道的目标行驶车道；以及

通知装置，用于响应于所述通知装置从所述控制器接收到所述激活信号，向所述驾驶

员通知至少一个致动器正在将所述机动车辆从所述当前行驶车道操纵到所述目标行驶车

道。

2.根据权利要求1所述的系统，其中，所述至少一个致动器配置成当所述驾驶员手动操

作所述方向盘、所述推进机构和所述制动机构中的至少一个时被超越。

3.根据权利要求2所述的系统，还包括用户接口，所述用户接口与所述控制器通信，并

且响应于所述用户接口从所述驾驶员接收到相关联的命令，产生变道请求信号，所述控制

器进一步响应于所述控制器从所述用户接口接收到所述变道请求信号，产生所述激活信

号。

4.根据权利要求3所述的系统，其中，所述用户接口包括转向信号杆、安装在所述方向

盘上的开关、触摸屏显示器和与所述控制器通信并位于所述机动车辆内的麦克风中的至少

一个。

5.根据权利要求3所述的系统，其中，所述方向盘传感器包括附接到所述方向盘的电容

传感器、附接到所述方向盘的电阻传感器、附接到所述方向盘的静电传感器和相机中的至

少一个；以及

其中，所述至少一个环境传感器包括激光雷达、短程雷达、远程雷达、超声波传感器和

相机中的至少一个。

6.根据权利要求3所述的系统，其中，所述控制器配置成进一步响应于以下至少一项产

生所述激活信号：

所述控制器将所述对象的速度与速度阈值进行比较，并确定所述速度低于所述速度阈

值；

所述控制器将所述机动车辆和所述对象之间的距离与距离阈值进行比较，并确定所述

距离高于所述距离阈值；以及
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所述控制器至少基于所述曲率半径计算横向加速度，将所述横向加速度与横向加速度

阈值进行比较，并确定所述横向加速度低于所述横向加速度阈值。

7.一种机动车辆，包括：

方向盘，适于由驾驶员抓握并用于控制所述机动车辆的方向；

推进机构，由所述驾驶员操作以推进所述机动车辆；

制动机构，用于降低所述机动车辆的速度；以及

自动变道系统，包括：

用户接口，位于所述机动车辆内，并响应于所述用户接口从所述驾驶员接收到相关命

令，产生变道请求信号；

至少一个环境传感器，安装在所述机动车辆上并且产生输入信号，所述输入信号指示

以下至少一项：

对象相对于所述机动车辆的位置，其中所述对象位于距所述机动车辆一定距离处；

所述对象相对于所述机动车辆的速度；以及

至少包括曲率半径的道路几何形状；

方向盘传感器，安装在所述机动车辆上，并且响应于所述驾驶员抓握所述方向盘，产生

抓握信号；

控制器，与所述至少一个环境传感器和所述方向盘传感器通信，并响应于所述控制器

从所述至少一个环境传感器接收到的所述输入信号和从所述方向盘传感器接收到的所述

抓握信号，产生激活信号；以及

至少一个致动器，与所述控制器通信并耦接到所述方向盘、所述推进机构和所述制动

机构中的至少一个，所述至少一个致动器至少响应于所述致动器从所述控制器接收到所述

激活信号，控制所述方向盘、所述推进机构和所述制动机构中的至少一个，以将所述机动车

辆从当前行驶车道操纵到邻近所述当前行驶车道的目标行驶车道；以及

通知装置，用于响应于所述通知装置从所述控制器接收到所述激活信号，向所述驾驶

员通知至少一个致动器正在将所述机动车辆从所述当前行驶车道操纵到所述目标行驶车

道。

8.根据权利要求7所述的机动车辆，其中，所述控制器响应于所述控制器从所述用户接

口接收到的所述变道请求信号，并且所述控制器没有从所述方向盘传感器接收到所述抓握

信号，产生指令信号；并且其中，所述通知装置响应于所述通知装置从所述控制器接收到所

述指令信号，指示所述驾驶员抓握所述方向盘。

9.根据权利要求8所述的机动车辆，其中，所述通知装置包括以下至少一项：

显示屏，配置成响应于所述显示屏从所述控制器接收到的所述指令信号，显示与抓握

所述方向盘的所述指令相关联的文本或符号；

指示灯，安装到所述机动车辆的所述方向盘和仪表组中的至少一个上，并配置成响应

于所述指示灯从所述控制器接收到的所述指令信号，发出与所述指令相关联的预定颜色的

灯光；

扬声器，配置成响应于所述扬声器从所述控制器接收到的所述指令信号，发出听觉指

令；

振动装置，安装到位于所述机动车辆内的机动车辆座椅上，并配置成响应于所述振动
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装置从所述控制器接收到的所述指令信号而振动。

10.根据权利要求8所述的机动车辆，其中，所述至少一个致动器配置成当所述驾驶员

手动操作所述方向盘时被超越。
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采用方向盘激活的机动车辆自动变道系统

技术领域

[0001] 本公开总体上涉及用于机动车辆的自动变道系统，具体涉及至少响应于驾驶员抓

握方向盘而被激活的自动变道系统。

背景技术

[0002] 汽车制造商一直致力于研究不需要驾驶员过多干预的自动驾驶员辅助系统。人们

把机动车辆自动化划分为数个级别，从零级(机动车辆无自动化，完全由人工控制)到五级

(机动车辆完全自动化，无人工控制)。某些系统(如巡航控制、自适应巡航控制和停车辅助

系统)对应于较低的自动化级别，而真正的“无人驾驶”机动车辆对应于较高的自动化级别。

当驾驶员的操作位置使其能够快速超越(“override”)这些系统以手动操作车辆时，驾驶员

可以不激活这些系统。

[0003] 虽然现有的自动驾驶辅助系统实现了其预期目的，但是仍需要一种新型和改进的

自动变道系统解决这些问题。

发明内容

[0004] 根据本公开的几个方面，提供了一种用于机动车辆的自动变道系统，该机动车辆

具有适于由驾驶员抓握的方向盘。该系统包括一个或多个适于安装在机动车辆上的环境传

感器。环境传感器产生输入信号，该输入信号指示以下至少一项：位于距机动车辆一定距离

处的对象相对于机动车辆的位置；对象相对于机动车辆的速度；以及至少包括曲率半径的

道路几何形状。该系统还包括适于安装在机动车辆上的方向盘传感器。方向盘传感器响应

于驾驶员握紧方向盘而产生抓握信号。该系统还包括与环境传感器和方向盘传感器通信的

控制器。控制器响应于控制器从环境传感器接收到的输入信号和从方向盘传感器的接收到

抓握信号，产生激活信号。该系统还包括一个或多个致动器，该一个或多个致动器与控制器

通信并耦接到机动车辆的方向盘、推进机构和制动机构中的至少一个。致动器至少响应于

致动器从控制器接收到的激活信号，控制方向盘、推进机构和制动机构中的至少一个，以将

机动车辆从当前行驶车道操纵到邻近当前行驶车道的目标行驶车道。

[0005] 在一个方面，致动器配置成当驾驶员手动操作方向盘、推进机构和制动机构中的

至少一个时被超越。

[0006] 在另一方面，该系统还包括与控制器通信的用户接口。用户接口响应于用户接口

接收到来自驾驶员的相关命令，产生变道请求信号。控制器进一步响应于控制器从用户接

口接收到变道请求信号，产生激活信号。

[0007] 在另一方面，用户接口是安装在转向柱上的转向信号杆、安装在方向盘上的开关、

触摸屏显示器或与控制器通信并位于机动车辆内的麦克风。

[0008] 在另一方面，方向盘传感器是附接到方向盘的电容传感器、附接到方向盘的电阻

传感器、附接到方向盘的静电传感器或相机。环境传感器是相机、激光雷达、近程雷达、远程

雷达或超声波传感器。
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[0009] 在另一方面，控制器可以配置成进一步响应于控制器将对象的速度与速度阈值进

行比较并且确定速度低于速度阈值，产生激活信号。控制器可以配置成进一步响应于控制

器将机动车辆和对象之间的距离与距离阈值进行比较并确定该距离高于距离阈值，产生激

活信号。控制器可以配置成进一步响应于控制器至少基于曲率半径计算横向加速度，将横

向加速度与横向加速度阈值进行比较，并且确定横向加速度低于横向加速度阈值，而产生

激活信号。

[0010] 根据本公开的几个方面，机动车辆包括适于由驾驶员抓握的方向盘，其中方向盘

控制机动车辆的方向。机动车辆还包括由驾驶员操作的推进机构，用于推进机动车辆。机动

车辆还包括用于降低机动车辆速度的制动机构。机动车辆还包括自动变道系统，该系统具

有位于机动车辆内的用户接口。用户接口响应于用户接口接收到来自驾驶员的相关命令，

产生变道请求信号。该系统还包括安装在机动车辆上的一个或多个环境传感器。环境传感

器产生输入信号，该输入信号指示以下至少一项：位于距机动车辆一定距离处的对象相对

于机动车辆的位置；对象相对于机动车辆的速度；以及至少包括曲率半径的道路几何形状。

该系统还包括安装在机动车辆上的方向盘传感器。方向盘传感器响应于驾驶员握紧方向盘

而产生抓握信号。该系统还包括与环境传感器和方向盘传感器通信的控制器。控制器响应

于控制器从环境传感器接收到的输入信号和从方向盘传感器接收到的抓握信号，产生激活

信号。该系统还包括与控制器通信并耦接到方向盘、推进机构和制动机构的一个或多个致

动器。致动器至少响应于致动器从控制器接收到的激活信号，控制方向盘、推进机构和制动

机构中的至少一个，以将机动车辆从当前行驶车道操纵到邻近当前行驶车道的目标行驶车

道。该系统还包括通知装置，用于响应于通知装置从控制器接收到激活信号，向驾驶员指示

致动器正在将机动车辆从当前行驶车道操纵到目标行驶车道。

[0011] 在一个方面，控制器响应于控制器从用户接口接收到变道请求信号并且控制器没

有从方向盘传感器接收到抓握信号，产生指令信号。通知装置响应于通知装置从控制器接

收到指令信号，指示驾驶员握紧方向盘。

[0012] 在另一方面，通知装置可以是显示屏，显示屏配置成响应于显示屏从控制器接收

到指令信号，显示与抓握方向盘的指令相关联的文本或符号。通知装置可以是安装在方向

盘上的指示灯或机动车辆的仪表组。通知装置配置成响应于指示灯从控制器接收到指令信

号，发出与指令相关联的预定颜色的灯光。通知装置可以是扬声器，配置成响应于扬声器从

控制器接收到指令信号而发出听觉指令。通知装置可以是安装在位于机动车辆内的机动车

辆座椅上的振动装置。振动装置可以配置成响应于振动装置从控制器接收到指令信号而振

动。

[0013] 在另一方面，致动器配置成当驾驶员手动操作方向盘时被超越。

[0014] 在另一方面，当机动车辆不牵引拖车时，距离阈值是参考查找表中至少基于对象

相对于机动车辆的速度和仅机动车辆的长度的预定经验值。

[0015] 在另一方面，用户接口或环境传感器配置成输入由机动车辆牵引的拖车的长度。

控制器基于对象相对于机动车辆的速度以及机动车辆和拖车的组合长度，确定更新的距离

阈值是参考查找表中的预定经验值。

[0016] 在另一方面，环境传感器产生位置信号，该位置信号指示机动车辆位于目标行驶

车道。控制器响应于控制器从环境传感器接收到位置信号，产生终止信号。通知装置响应于
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通知装置从控制器接收到终止信号，指示系统停用。

[0017] 在另一方面，控制器响应于控制器从用户接口接收到变道请求信号，启动计时器。

控制器进一步响应于控制器在预定时间量内没有从方向盘传感器接收到抓握信号，产生终

止信号。

[0018] 根据本公开的几个方面，提供了一种机动车辆的自动变道系统的操作方法。机动

车辆包括可由驾驶员手动操作的方向盘、推进机构和制动机构。该系统包括用户接口、至少

一个环境传感器、方向盘传感器、控制器、致动器和通知装置。用户接口响应于用户接口接

收到来自驾驶员的相关命令，产生变道请求信号。环境传感器产生输入信号，该输入信号至

少指示：位于距机动车辆一定距离处的对象相对于机动车辆的位置；对象相对于机动车辆

的速度；以及至少包括曲率半径的道路几何形状。方向盘传感器响应于驾驶员握紧方向盘

而产生抓握信号。控制器响应于控制器从用户接口接收到变道请求信号、从环境传感器接

收到输入信号以及从方向盘传感器接收到抓握信号，产生激活信号。致动器至少响应于致

动器从控制器接收到激活信号而控制方向盘、推进机构和制动机构，以将机动车辆从当前

行驶车道操纵到邻近当前行驶车道的目标行驶车道。通知装置响应于通知装置从控制器接

收到激活信号，向驾驶员指示致动器正在将机动车辆从当前行驶车道操纵到目标行驶车

道。

[0019] 在一个方面，驾驶员通过手动操作方向盘、推进机构和制动机构中的至少一个而

超越致动器。

[0020] 在另一方面，控制器响应于控制器从用户接口接收到变道请求信号并且没有从方

向盘传感器接收到抓握信号，产生指令信号。通知装置响应于通知装置从控制器接收到指

令信号，指示驾驶员握紧方向盘。

[0021] 在另一方面，当机动车辆没有牵引拖车时，控制器确定距离阈值是参考查找表中

的预定经验值，该预定经验值至少基于对象相对于机动车辆的速度和仅机动车辆的长度。

此外，当机动车辆牵引拖车时，控制器还确定距离阈值是参考查找表中更新的经验牵引值，

该更新经验牵引值基于机动车辆和拖车的组合长度以及对象相对于机动车辆的速度。

[0022] 在另一方面，控制器响应于控制器将对象的速度与速度阈值进行比较并确定速度

低于速度阈值，产生激活信号。控制器响应于控制器将机动车辆和对象之间的距离与距离

阈值进行比较并确定该距离高于距离阈值，产生激活信号；控制器响应于控制器至少基于

曲率半径计算横向加速度，将横向加速度与横向加速度阈值进行比较并确定横向加速度低

于横向加速度阈值，产生激活信号。

[0023] 在另一方面，控制器响应于控制器从用户接口接收到变道请求信号，启动计时器。

环境传感器产生指示机动车辆位于目标行驶车道的位置信号。控制器响应于以下至少一项

而产生终止信号：控制器从环境传感器接收到位置信号；以及控制器在预定时间内没有从

方向盘传感器接收到抓握信号。通知装置响应于通知装置从控制器接收到终止信号，指示

系统停用。

[0024] 根据本文提供的描述，在其他领域的应用将变得显而易见。应当理解，该描述和具

体实例仅仅是为了说明的目的，而不是为了限制本公开的范围。
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附图说明

[0025] 图1是具有自动变道系统的机动车辆的一个实例的示意图。

[0026] 图2是图1的自动变道系统的操作方法的一个实例的流程图。

具体实施方式

[0027] 以下描述本质上仅仅是示例性的，并不是为了限制本公开、应用或使用。

[0028] 一种用于机动车辆的示例性自动变道系统指示驾驶员抓握方向盘，以使该系统能

够自动操纵车辆变道。当致动器控制方向盘以将机动车辆从当前行驶车道操纵到目标行驶

车道时，驾驶员可以超越致动器，并在操纵期间在任何方向上操纵机动车辆。可以设想，该

方法和系统可以响应于驾驶员操纵车辆的其他部分而被启用或超越。

[0029] 参考图1，示出了机动车辆100的一个实例，该机动车辆100具有用于机动车辆的自

动变道系统102(以下简称“系统”)。机动车辆100包括用于控制机动车辆100的机动性的多

个机构。机动车辆100包括方向盘104，方向盘104适于由驾驶员抓握，用于控制机动车辆100

的方向。机动车辆100还包括由驾驶员操作的推进机构106，用于推进机动车辆100。机动车

辆100还包括用于降低机动车辆100速度的制动机构108。

[0030] 机动车辆100还包括自动变道系统102(“系统”)，用于接收来自驾驶员的命令并操

作一个或多个机构，所述机构控制机动车辆100从当前行驶车道移动到目标行驶车道。更具

体地，系统102包括位于机动车辆100内的用户接口110，并且用户接口110响应于用户接口

110接收到来自驾驶员的相关命令而产生变道请求信号。在一个实例中，驾驶员的命令可以

包括数据，例如由机动车辆100牵引的拖车112的长度、宽度、高度、重量或其他合适的参数。

但是，可以设想，数据可以由包括环境传感器的其他装置提供或输入，如下文所详细描述。

[0031] 用户接口110可以是转向信号杆114，其响应于驾驶员在与机动车辆100左转相关

联的方向或与机动车辆100右转相关联的方向上移动转向信号杆114而产生变道请求信号。

用户接口110的另一非限制性实例可以是安装在方向盘104上的开关116，该开关116响应于

驾驶员操作开关116而产生变道请求信号。用户接口110的又一非限制性实例可以是触摸屏

显示器118、麦克风120，或响应于驾驶员操作装置输入相关命令而产生变道请求信号的其

他合适装置。可以设想，该系统可以包括响应于来自驾驶员的命令而产生变道请求信号的

任何合适的用户接口。

[0032] 系统102还包括适于以后向、前向、侧向或其任意组合的方向安装到机动车辆100

上的一个或多个环境传感器122。环境传感器122产生指示位于机动车辆100外部的对象124

相对于机动车辆100的位置的输入信号。例如，输入信号可以指示目标行驶车道内和机动车

辆100后方50英尺处有对象。对象的非限制性实例包括其他机动车辆、自行车、行人、道路建

筑或大的道路碎片。输入信号可以进一步指示对象相对于机动车辆100的速度。在另一实例

中，输入信号可以表示拖车数据，例如由机动车辆100牵引的拖车112的长度、宽度、高度、重

量或其他合适的参数。在又一实例中，输入信号可以指示道路几何形状(例如曲率半径或车

道宽度)以及道路状况(例如道路结冰状况)。环境传感器122可以进一步产生指示机动车辆

100位于目标行驶车道的位置信号。

[0033] 环境传感器的非限制性实例可以包括远程雷达传感器126、短程雷达传感器128、

激光雷达传感器130、相机132、超声波传感器134、其他合适的传感器或其任意组合。可以设
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想，也可以在V2X环境下从其他车辆或基础设施接收输入信号。

[0034] 系统102还包括安装在机动车辆100上的方向盘传感器136。方向盘传感器136响应

于驾驶员抓握方向盘104而产生抓握信号。方向盘传感器136的非限制性实例可以包括电容

传感器138、电阻传感器140、静电传感器142、相机144、配置成检测驾驶员将手放在方向盘

上的其他合适的传感器或其组合。可以预期，该系统可以仅包括这些方向盘传感器中的一

个。然而，在其他实例中，系统可以包括这些传感器的组合。

[0035] 系统102还包括与用户接口、环境传感器122和方向盘传感器136通信的控制器

146。根据与通知装置相关联的更详细的描述，控制器146响应于控制器146从用户接口110

接收到变道请求信号，产生指令信号并启动定时器。控制器146进一步响应于控制器146接

收到来自方向盘传感器136的抓握信号和来自环境传感器122的输入信号，产生激活信号。

[0036] 更具体地，在该实例中，控制器146可以响应于控制器146将与输入信号相关联的

数据与相应的阈值进行比较，产生激活信号。继续前面的实例，控制器146可以响应于控制

器146将对象124的速度与速度阈值进行比较并确定速度低于速度阈值，产生激活信号。控

制器146可以响应于控制器146将机动车辆100和对象124之间的距离与距离阈值进行比较

并确定该距离高于距离阈值，产生激活信号。控制器146可以响应于控制器146基于曲率半

径计算横向加速度，将横向加速度与横向加速度阈值进行比较并确定横向加速度低于横向

加速度阈值，产生激活信号。在其他实例中，控制器不计算将要行驶道路或当前道路的横向

加速度，而是比较由加速度计测量的实时横向加速度。可以设想，控制器可以响应于控制器

将对象、道路本身或其组合的其他属性与相关联的阈值进行比较，产生激活信号。

[0037] 在该实例中，距离阈值是参考查找表中的预定经验值，当机动车辆100没有牵引拖

车112时，该预定经验值至少基于对象124相对于机动车辆100的速度和仅机动车辆100的长

度。此外，用户接口110、环境传感器122或其组合可以配置成输入由机动车辆100牵引的拖

车112的长度。控制器146可以确定更新的距离阈值是参考查找表中的预定经验值，该更新

距离阈值基于机动车辆100和拖车112的组合长度，以及对象124相对于机动车辆100的速

度。控制器146进一步响应于控制器146从环境传感器122接收到位置信号，或者控制器146

在计时器启动后的预定时间内没有从方向盘传感器136接收到抓握信号，产生终止信号。

[0038] 在一个实例中，控制器可以是处理来自所有环境传感器的输入信号的外部对象计

算模块(External  Object  Computing  Module，“EOCM”)。EOCM执行传感器融合算法，该算法

可提高最终对象动态属性(包括位置、速度、对象类型和其他合适的参数)的保真度。一旦创

建了融合对象，就将这些对象输入威胁评估算法，该算法基于其位置、相对速度以及机动车

辆100的计划路径，确定这些对象是否对机动车辆100构成威胁。

[0039] 该系统还包括一个或多个致动器148，该一个或多个致动器148与控制器146通信

并耦接到方向盘104、推进机构106和制动机构108中相关联的一个。致动器148响应于致动

器148从控制器146接收到激活信号，控制方向盘104、推进机构106和制动机构108中相关联

的一个。更具体地，在该实例中，一个致动器148至少响应于该致动器148从控制器146接收

到激活信号，控制方向盘104，以将机动车辆100从当前行驶车道操纵到目标行驶车道。致动

器148配置成当驾驶员手动操作方向盘104、推进机构106、制动机构108或其任意组合时而

被超越。

[0040] 系统102还包括通知装置150，用于响应于通知装置150从控制器146接收到指令信
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号，指示驾驶员握紧方向盘。通知装置150响应于通知装置150从控制器146接收到激活信

号，进一步向驾驶员指示一个或多个致动器148正在将机动车辆100从当前行驶车道操纵到

目标行驶车道。通知装置150响应于通知装置150从控制器146接收到终止信号，进一步指示

系统102停用。作为一个非限制性实例，通知装置150可以是显示屏XX，显示屏XX配置成响应

于显示屏152从控制器146接收到指令信号，显示与抓握方向盘的指令相关联的文本或符

号。作为另一个非限制性实例，通知装置150可以是安装在机动车辆100的方向盘104或仪表

组上的指示灯154，并且指示灯154可以配置成响应于指示灯154从控制器146接收到指令信

号，发出与指令相关联的预定颜色的灯光。通知装置150的另一个非限制性实例可以包括扬

声器156，该扬声器156配置成响应于扬声器156从控制器146接收到指令信号，向驾驶员发

出抓握方向盘104的听觉指令。在又一个非限制性实例中，通知装置150可以是振动装置

158，该振动装置158安装在机动车辆100内的车辆座椅上，并且配置成响应于振动装置158

从控制器146接收到指令信号而振动。

[0041] 参考图2，示出了图1的系统的操作方法200的一个实例的流程图。方法200开始于

框202，用户接口110响应于用户接口从驾驶员接收到相关命令，产生变道请求信号。在机动

车辆100牵引拖车的一个实例中，该命令可以包括关于拖车的数据(包括拖车的长度、宽度、

高度、重量和其他合适的特征)。在一个非限制性实例中，该步骤可以通过驾驶员在与机动

车辆左转相关联的方向或与机动车辆右转相关联的方向上移动转向信号杆114完成，这继

而使得转向信号杆产生相关联的变道请求信号。在另一个非限制性实例中，该步骤可以通

过驾驶员操作安装在方向盘上的开关116完成，这继而使得开关产生相关联的变道请求信

号。在又一个非限制性实例中，驾驶员可以输入相关联的命令以操作触摸屏显示器118、麦

克风120或其他合适的装置，这继而产生变道请求信号。

[0042] 在框204处，控制器146响应于控制器146从用户接口110接收到变道请求信号，启

动计时器并产生指令信号。通知装置150响应于通知装置从控制器146接收到指令信号，指

示驾驶员抓握方向盘104。

[0043] 在框206处，控制器146将经过的时间量与预定时间量进行比较。如果经过的时间

量小于预定时间量，则该方法前进到框208。如果经过的时间量等于或大于预定时间量，则

该方法前进到框220。

[0044] 在框208处，环境传感器122产生至少指示机动车辆100和位于机动车辆100外部的

对象124之间的距离的输入信号。此外，环境传感器122产生进一步指示对象相对于机动车

辆100的速度的输入信号。

[0045] 在框210处，控制器146确定驾驶员是否位于超越系统102的位置。在该实例中，如

果控制器146确定控制器146已经从方向盘传感器136接收到抓握信号，则该方法前进到框

212。如果控制器146确定控制器146没有接收到抓握信号，则该方法返回到206。

[0046] 在框212处，控制器146确定自主操纵是否可行。继续前面的实例，该步骤可以通过

控制器146将对象的测量参数与阈值进行比较而完成。更具体地，控制器146将对象的速度

与速度阈值进行比较，将机动车辆和对象之间的距离与距离阈值进行比较，将横向加速度

与横向加速度阈值进行比较。可以设想，控制器可以将对象的任何其他属性、道路本身或其

任意组合与阈值进行比较。

[0047] 更具体地，控制器146响应于控制器146从用户接口110接收到变道请求，确定与机
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动车辆100和由机动车辆100牵引的任何拖车112相关联的数据。当车辆牵引拖车时，该数据

可以是车辆或车辆和拖车组合的长度、宽度、高度或重量。此外，控制器146可以访问参考查

找表以确定与数据相关联的阈值。例如，当控制器146确定机动车辆100没有牵引拖车时，控

制器继而可以至少基于对象相对于机动车辆的速度和仅机动车辆的长度，确定距离阈值是

参考查找表中的预定经验值。当控制器146确定机动车辆100正在牵引拖车时，控制器146继

而可以基于机动车辆和拖车的组合长度以及对象相对于机动车辆的速度，确定更新的距离

阈值是参考查找表中的预定经验值。

[0048] 如果控制器146确定速度低于速度阈值，距离高于距离阈值，并且横向加速度低于

横向加速度阈值，则该方法前进到框214。如果控制器146确定速度高于速度阈值、距离低于

距离阈值或者横向加速度高于横向加速度阈值，则该方法返回到框206。

[0049] 在框214处，控制器146响应于控制器146确定与变道请求相关联的数据不超过相

关联的阈值，产生激活信号。

[0050] 在框216处，致动器148至少响应于致动器148从控制器146接收到激活信号，控制

方向盘104、推进机构106和制动机构108中的至少一个，以将机动车辆100从当前行驶车道

操纵到目标行驶车道。另外，通知装置150向驾驶员指示致动器148正在将机动车辆100从当

前行驶车道操纵到目标行驶车道。在该操纵过程中，例如当驾驶员选择的路径不同于机动

车辆100的当前计划路径时，手放在方向盘104上的驾驶员可以通过手动操作方向盘104以

及推进机构106和制动机构108，超越致动器148。

[0051] 在框218处，环境传感器122产生指示机动车辆100位于目标行驶车道的位置信号。

[0052] 在框220处，控制器响应于以下至少一项而产生终止信号：控制器从环境传感器

122接收到位置信号；以及控制器146在预定的时间量内没有接收到来自方向盘传感器136

的抓握信号。通知装置150响应于通知装置150从控制器146接收到终止信号，指示系统停用

和/或转向控制权已交给驾驶员。

[0053] 本公开的描述本质上仅仅是示例性的，并且不脱离本公开的一般意义的变化均落

入本公开的范围内。这种变化不应视为脱离本公开的精神和范围。
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