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本发明公开了一种基于毫米波雷达的手势

识别系统，涉及数字信号处理技术领域，包括以

下步骤：调节识别方位、身份确认、提取舱内手势

运动信号、识别舱内手势运动轨迹以及输出动作

判定。本发明通过在方向盘的下方设置换向机

构，将手势待识别区域转换至方向盘处，实现了

手势识别过程中双手不离开方向盘，增强驾驶者

在紧急情况下的驾驶安全性，同时防止出现动作

误判的响应现象发生；能够实现在驾驶者忘记携

带车钥匙或者钥匙丢失时，根据另一只手做出的

符合指令手势，在车舱外部通过面部识别及手势

识别双保险的前提下，进行车门的开启操作。
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1.一种基于毫米波雷达的手势识别系统，包括方向盘，其特征在于，还包括换向机构

(1)、摄像头(2)、第一雷达(3)以及第二雷达(4)，所述换向机构(1)安装于方向盘的下方，并

用于获取及调节车舱内外的待识别区域位置，所述摄像头(2)安装于换向机构(1)上，以用

于车门打开过程驾驶者身份确认的初步判定，所述第一雷达(3)和第二雷达(4)对称安装于

换向机构(1)内，以用于车门打开过程驾驶者身份确认的进一步判定，还用于防止出现动作

误判的响应现象发生。

2.根据权利要求1所述的一种基于毫米波雷达的手势识别系统，其特征在于：所述方向

盘的上端面设置有两两对称的边界凸起(5)，方向盘上于两个相邻的边界凸起(5)之间还设

置防滑垫层(6)。

3.根据权利要求1所述的一种基于毫米波雷达的手势识别系统，其特征在于：所述换向

机构(1)包括固定座(101)、供能部(102)、导套(103)以及拉杆(104)，所述固定座(101)固定

于方向盘下的转轴上，所述供能部(102)的下端铰接于固定座(101)上，供能部(102)的上端

为开口设置且所述摄像头(2)安装于内部，所述第一雷达(3)和第二雷达(4)对称安装于供

能部(102)的两侧，所述导套(103)的上端口固定有限位座(105)，导套(103)的下端口固定

有防水座(106)，所述限位座(105)和防水座(106)均固定于车辆内部，限位座(105)上开设

有限位槽(107)，所述拉杆(104)滑动设置于导套(103)内，拉杆(104)的上端通过转动块

(108)铰接于供能部(102)的侧端上部，拉杆(104)上于转动块(108)与限位座(105)之间套

设有弹簧(109)，拉杆(104)上固定有限位头(110)，所述限位头(110)滑动设置于限位槽

(107)内，拉杆(104)的下端固定有拉动端头(111)。

4.根据权利要求1所述的一种基于毫米波雷达的手势识别系统，其特征在于：所述舱内

手势运动轨迹经双手对称识别：

当方向盘上的双手的位置信息起始至结束的位置变化为拇指从下向上，即左手拇指逆

时针运动，右手拇指顺时针运动，识别为向上运动；

当方向盘上的双手的位置信息起始至结束的位置变化为拇指从上向下，即左手拇指顺

时针运动，右手拇指逆时针运动，识别为向下运动；

当方向盘上的双手的位置信息起始至结束的位置变化为，其余四只手指由收拢至展开

运动，识别为向左运动；

当方向盘上的双手的位置信息起始至结束的位置变化为，其余四只手指由展开至收拢

运动，识别为向右运动。

5.根据权利要求1所述的一种基于毫米波雷达的手势识别系统，其特征在于：所述舱内

手势运动轨迹若为单手或双手轨迹不符，则识别为无效判定。

6.根据权利要求2所述的一种基于毫米波雷达的手势识别系统，其特征在于：两个所述

防滑垫层(6)分别与第一雷达(3)和第二雷达(4)相对应。

7.根据权利要求3所述的一种基于毫米波雷达的手势识别系统，其特征在于：所述拉杆

(104)为软质耐拉伸材料。

8.根据权利要求3所述的一种基于毫米波雷达的手势识别系统，其特征在于：所述所述

拉动端头(111)安装于车舱之外，且未拉动时其与车身保持贴合。

权　利　要　求　书 1/1 页

2

CN 113085870 A

2



一种基于毫米波雷达的手势识别系统

技术领域

[0001] 本发明涉及数字信号处理技术领域，具体涉及一种基于毫米波雷达的手势识别系

统。

背景技术

[0002] 毫米波雷达可以在大范围内测量目标且响应时间短，受雨雪、雾霾等环境的影响

小，具备全天候工作的能力，可穿透塑料、干式墙、衣服等材料，同时由于处理毫米波信号所

需的系统组件体积小、距离及角度分别率高等一系列优点，所以在汽车智能系统中将会得

到广泛的应用。

[0003] 但是，当下车载毫米波雷达在手势识别领域的应用仍存在一定的弊端：一、毫米波

雷达的安装位置位于车顶与中控面板的显示屏之间，形成待识别区域，驾驶人员在输入指

令时，需要单手操作方向盘，然后另一只手在待识别区域中进行手势运动轨迹输入，虽然能

防止驾驶员注意力分散，但单手驾驶在遇到紧急情况下依旧存在安全隐患；二、手势识别系

统的模块识别方向固定无法调节，当驾驶人员忘记携带车钥匙或者钥匙丢失时，无法根据

现有的手势识别系统来打开汽车车门；三、驾驶者在行车过程中，会有伸手或展腰等动作，

现有的手势识别系统亦会判别为有效输入指令，以至于出现不希望执行的动作响应。

发明内容

[0004] 本发明的目的在于提供一种基于毫米波雷达的手势识别系统，以解决现有技术中

导致的上述缺陷。

[0005] 一种基于毫米波雷达的手势识别系统，包括方向盘，还包括换向机构、摄像头、第

一雷达以及第二雷达，所述换向机构安装于方向盘的下方，并用于获取及调节车舱内外的

待识别区域位置，所述摄像头安装于换向机构上，以用于车门打开过程驾驶者身份确认的

初步判定，所述第一雷达和第二雷达对称安装于换向机构内，以用于车门打开过程驾驶者

身份确认的进一步判定，还用于防止出现动作误判的响应现象发生。

[0006] 优选的，所述方向盘的上端面设置有两两对称的边界凸起，方向盘上于两个相邻

的边界凸起之间还设置防滑垫层。

[0007] 优选的，所述换向机构包括固定座、供能部、导套以及拉杆，所述固定座固定于方

向盘下的转轴上，所述供能部的下端铰接于固定座上，供能部的上端为开口设置且所述摄

像头安装于内部，所述第一雷达和第二雷达对称安装于供能部的两侧，所述导套的上端口

固定有限位座，导套的下端口固定有防水座，所述限位座和防水座均固定于车辆内部，限位

座上开设有限位槽，所述拉杆滑动设置于导套内，拉杆的上端通过转动块铰接于供能部的

侧端上部，拉杆上于转动块与限位座之间套设有弹簧，拉杆上固定有限位头，所述限位头滑

动设置于限位槽内，拉杆的下端固定有拉动端头。

[0008] 优选的，所述舱内手势运动轨迹经双手对称识别：

[0009] 当方向盘上的双手的位置信息起始至结束的位置变化为拇指从下向上，即左手拇
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指逆时针运动，右手拇指顺时针运动，识别为向上运动；

[0010] 当方向盘上的双手的位置信息起始至结束的位置变化为拇指从上向下，即左手拇

指顺时针运动，右手拇指逆时针运动，识别为向下运动；

[0011] 当方向盘上的双手的位置信息起始至结束的位置变化为，其余四只手指由收拢至

展开运动，识别为向左运动；

[0012] 当方向盘上的双手的位置信息起始至结束的位置变化为，其余四只手指由展开至

收拢运动，识别为向右运动。

[0013] 优选的，所述舱内手势运动轨迹若为单手或双手轨迹不符，则识别为无效判定。

[0014] 优选的，两个所述防滑垫层分别与第一雷达和第二雷达相对应。

[0015] 优选的，所述拉杆为软质耐拉伸材料。

[0016] 优选的，所述拉动端头安装于车舱之外，且未拉动时其与车身保持贴合。

[0017] 本发明的优点在于：(1)通过将手势待识别区域转换至方向盘处，以及在方向盘上

的两个防滑垫层上进行镜像的双手手势识别，实现了手势识别过程中双手不离开方向盘，

增强驾驶者在紧急情况下的驾驶安全性，而双手的手势运动轨迹差异较大时，判别为并不

执行驾驶者手势输入，即防止出现动作误判的响应现象发生；

[0018] (2)通过在方向盘的下方设置换向机构，拉动拉动端头后先经摄像头进行初步脸

部识别，再经第一雷达或第二雷达进一步进行身份确认，能够实现在驾驶者忘记携带车钥

匙或者钥匙丢失时，根据另一只手做出的符合指令手势，在车舱外部通过面部识别及手势

识别双保险的前提下，进行车门的开启操作。

附图说明

[0019] 图1为本发明从车舱外部到车舱内部的系统流程图。

[0020] 图2为本发明中换向机构的结构示意图。

[0021] 图3为本发明待识别区域在车舱内部的状态示意图。

[0022] 图4为本发明待识别区域在车舱外部的状态示意图。

[0023] 其中，1‑换向机构，2‑摄像头，3‑第一雷达，4‑第二雷达，5‑边界凸起，6‑防滑垫层，

101‑固定座，102‑供能部，103‑导套，104‑拉杆，105‑限位座，106‑防水座，107‑限位槽，108‑

转动块，109‑弹簧，110‑限位头，111‑拉动端头。

具体实施方式

[0024] 为使本发明实现的技术手段、创作特征、达成目的与功效易于明白了解，下面结合

具体实施方式，进一步阐述本发明。

[0025] 如图1至图4所示，一种基于毫米波雷达的手势识别系统，包括方向盘，其特征在

于，还包括换向机构1、摄像头2、第一雷达3以及第二雷达4，所述换向机构1安装于方向盘的

下方，并用于获取及调节车舱内外的待识别区域位置，所述摄像头2安装于换向机构1上，以

用于车门打开过程驾驶者身份确认的初步判定，所述第一雷达3和第二雷达4对称安装于换

向机构1内，以用于车门打开过程驾驶者身份确认的进一步判定，还用于防止出现动作误判

的响应现象发生。

[0026] 在本实施例中，所述第一雷达3、第二雷达4、摄像头2以及供能部102之间电性连
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接，方向盘的上端面设置有两两对称的边界凸起5，方向盘上于两个相邻的边界凸起5之间

还设置防滑垫层6，所述防滑垫层6的表面为摩擦颗粒，以增加辨识度。

[0027] 在本实施例中，基于毫米波雷达的手势识别系统的使用方法，包括以下步骤：

[0028] S1：调节识别方位：通过在方向盘的下方设置换向机构1，以获取舱内外待识别区

域的位置；

[0029] S2：身份确认：通过设置摄像头2先由面部识别进行初步判定，再通过对称设置的

第一雷达3和第二雷达4结合手势识别进一步判定，身份确认后车门打开；

[0030] S3：提取舱内手势运动信号：通过第一雷达3和第二雷达4的向待识别区域发射电

磁波信号，接收毫米波回波信号后，提取到毫米波信号中的有效手势运动信号；

[0031] S4：识别舱内手势运动轨迹：缓存目标在感应区内位置的多帧数据，从而通过实时

更新的位置信息，识别目标的手势运动轨迹；

[0032] S5：输出动作判定：根据信号处理单元进行信号处理后判断具体的手势类别，并输

出相应的动作判定。

[0033] 在本实施例中，所述换向机构1包括固定座101、供能部102、导套103以及拉杆104，

所述固定座101固定于方向盘下的转轴上，所述供能部102的下端铰接于固定座101上，供能

部102的上端为开口设置且所述摄像头2安装于内部，所述第一雷达3和第二雷达4对称安装

于供能部102的两侧，所述导套103的上端口固定有限位座105，导套103的下端口固定有防

水座106，所述限位座105和防水座106均固定于车辆内部，限位座105上开设有限位槽107，

所述拉杆104滑动设置于导套103内，拉杆104的上端通过转动块108铰接于供能部102的侧

端上部，拉杆104上于转动块108与限位座105之间套设有弹簧109，拉杆104上固定有限位头

110，所述限位头110滑动设置于限位槽107内，拉杆104的下端固定有拉动端头111。

[0034] 在本实施例中，所述防水座106的外端与舱外空气相接触，并做到防雨防潮，保证

换向机构1的正常执行。

[0035] 值得一提的是，所述舱内手势运动轨迹经双手对称识别，即在预设识别差异范围

内，两手在边界凸起5之间输入镜像对称指令，以防止驾驶期间驾驶者因个人习惯抓取位置

的不同，导致出现误输入指令的情况：

[0036] 当方向盘上的双手的位置信息起始至结束的位置变化为拇指从下向上，即左手拇

指逆时针运动，右手拇指顺时针运动，识别为向上运动；

[0037] 当方向盘上的双手的位置信息起始至结束的位置变化为拇指从上向下，即左手拇

指顺时针运动，右手拇指逆时针运动，识别为向下运动；

[0038] 当方向盘上的双手的位置信息起始至结束的位置变化为，其余四只手指由收拢至

展开运动，识别为向左运动；

[0039] 当方向盘上的双手的位置信息起始至结束的位置变化为，其余四只手指由展开至

收拢运动，识别为向右运动。

[0040] 在本实施例中，所述舱内手势运动轨迹若为单手或双手轨迹不符，则识别为无效

判定。

[0041] 在本实施例中，两个所述防滑垫层6分别与第一雷达3和第二雷达4相对应。

[0042] 在本实施例中，所述拉杆104为软质耐拉伸材料。

[0043] 此外，所述拉动端头111安装于车舱之外，且未拉动时其与车身保持贴合，拉动端
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头111可安装于汽车前挡风玻璃上雨刮器的下端，此处刚好位于车舱外部的待识别区域内。

[0044] 工作过程及原理：本发明在使用过程中，需要测试车门是否可以打开，若驾驶者因

忘记携带车钥匙或遗失时，或者因车门的自动启锁无效时，需要在车舱外部通过面部识别

及手势识别双保险的前提下，进行车门的开启操作，调节换向机构1的操作为：

[0045] 向外拉动拉动端头111，带动拉杆104从导套103中同步向外滑动，经转动块108带

动供能部102上在固定座101上转动，进而带动其上的摄像头2、第一雷达3以及第二雷达4同

步转动，通过限位头110在限位槽107内的限位范围来判断拉动端头111拉动的极限位置，此

时摄像头2、第一雷达3以及第二雷达4组成的识别模块的待识别区域从车舱内转向到车舱

外，摄像头2率先对操作人员进行身份的初步识别，为防止摄像头2识别仰角过大引起的误

触发，设置了第一雷达3和第二雷达4其中任意一个进行进一步的身份识别认证，即在单手

拉动拉动端头111的前提下，另一只手做出符合指令的手势，手势图像以数据的形式传递到

对应的图像处理部分，图像数据识别手势类型并分析处理后，做出相应的指令判断，第一雷

达3或第二雷达4检测到指令后配合车内的自动启落锁部分打开车门；

[0046] 车门打开后，松开拉动端头111并在弹簧109自身弹力的推动下，带动拉杆104从导

套103内回程，并在限位槽107对限位头110的限位下，供能部102再次回转至原来位置，此时

第一雷达3和第二雷达4再次位于方向盘上防滑垫层6的正下方。

[0047] 在车舱内的识别操作，即车辆行驶状态的手势识别系统工作过程为：

[0048] 驾驶者不使用识别系统时，双手把握方向盘上除防滑垫层6之外的地方，通过设置

鼓起的边界凸起5以及表面为摩擦颗粒的防滑垫层6，保证不分散注意力的前提下能够增加

辨识度，当需要使用识别系统做判断相应时，需要驾驶者双手分别握持于对称设置的两个

防滑垫层6上，第一雷达3和第二雷达4的毫米波收发分别对两只手的手势运动信号进行提

取记录，在一定的动作差异范围内，对两侧的手势运动轨迹进行差异识别，允许范围内手势

图像以数据的形式传递到对应的图像处理部分，图像数据识别手势类型并分析处理后，做

出相应的指令判断，最终将该指令传递到手势响应部分输出动作判定，而双手的手势运动

轨迹差异较大时，判别为并不执行驾驶者手势输入，即防止出现动作误判的响应现象发生。

[0049] 基于上述，本发明将手势待识别区域转换至方向盘处，通过在方向盘上的两个防

滑垫层6上进行镜像的双手手势识别，实现了手势识别过程中双手不离开方向盘，增强驾驶

者在紧急情况下的驾驶安全性，而双手的手势运动轨迹差异较大时，判别为并不执行驾驶

者手势输入，即防止出现动作误判的响应现象发生；

[0050] 通过在方向盘的下方设置换向机构1，拉动拉动端头111后先经摄像头2进行初步

脸部识别，再经第一雷达3或第二雷达4进一步进行身份确认，能够实现在驾驶者忘记携带

车钥匙或者钥匙丢失时，根据另一只手做出的符合指令手势，在车舱外部通过面部识别及

手势识别双保险的前提下，进行车门的开启操作。

[0051] 由技术常识可知，本发明可以通过其它的不脱离其精神实质或必要特征的实施方

案来实现。因此，上述公开的实施方案，就各方面而言，都只是举例说明，并不是仅有的。所

有在本发明范围内或在等同于本发明的范围内的改变均被本发明包含。
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