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引言



交通安全问题日益严重

自动驾驶技术发展迅速

研究背景与意义

自动驾驶汽车通过感知、决策、控制等技术实现车辆自主导航，其中车道保持是自动驾驶汽车的基本功能之一。

研究基于横跨虚拟车道线时间的车道保持策略，有助于提高自动驾驶汽车的行驶安全性和稳定性。

随着汽车保有量不断增长，交通事故频发，其中车道偏离是主要原因之一。因此，研究车道保持策略对于提高

交通安全具有重要意义。



目前，国内外学者已经对车道保持策略进行了广泛研究，包括基于视觉、激光雷达等传感器的车道线识别方法，

以及基于控制理论的车道保持控制器设计方法等。然而，现有研究大多侧重于单一传感器的车道线识别或简单的

控制策略设计，对于复杂交通环境下的车道保持问题研究相对较少。

国内外研究现状

未来，随着人工智能、深度学习等技术的不断发展，车道保持策略的研究将更加注重多传感器融合、智能决策等

方面的探索。同时，随着自动驾驶技术的不断成熟，车道保持策略将更加注重实际应用和产业化发展。

发展趋势

国内外研究现状及发展趋势



研究内容 研究目的 研究方法

研究内容、目的和方法

本研究旨在提出一种基于横跨虚拟车道线时

间的车道保持策略。首先，通过视觉传感器

识别车道线并计算车辆与车道线的相对位置

关系；其次，根据车辆动力学模型设计车道

保持控制器，实现车辆的横向控制；最后，

通过仿真实验和实车测试验证所提策略的有

效性。

本研究旨在提高车辆在复杂交通环境下的行

驶安全性和稳定性，为自动驾驶汽车的车道

保持功能提供新的解决方案。同时，通过本

研究可以促进相关技术的发展和应用，推动

智能交通系统的建设和发展。

本研究采用理论建模、仿真实验和实车测试

相结合的方法进行研究。首先建立车辆动力

学模型和视觉传感器模型；其次在仿真环境

中对所提策略进行验证；最后在实车上进行

实际测试以验证策略的实用性和有效性。
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虚拟车道线时间定义与计算方法



虚拟车道线时间是指车辆在行驶过程

中，从进入虚拟车道线到完全离开该

车道线所需的时间。

虚拟车道线时间是评估车辆车道保持

能力的重要指标，对于提高驾驶安全

性和舒适性具有重要意义。

虚拟车道线时间概念及意义

意义

虚拟车道线时间定义



通过图像处理技术识别车道线，并计算车辆从进入车道线到

离开车道线的像素距离和时间差，从而得到虚拟车道线时间。

基于图像处理的方法

利用车辆上的传感器（如雷达、激光雷达等）检测车道线和

车辆位置，根据车辆与车道线的相对位置和速度计算虚拟车

道线时间。

基于传感器的方法

虚拟车道线时间计算方法



    

影响因素分析

车辆速度

车辆速度是影响虚拟车道线时间的重

要因素。速度越快，车辆通过虚拟车

道线的时间越短。

车道线宽度

车道线宽度对虚拟车道线时间也有影

响。较宽的车道线需要更长的时间才

能完全通过。

车辆位置和方向
车辆相对于车道线的位置和方向会影

响虚拟车道线时间的计算。如果车辆

偏离车道中心或方向不稳定，会导致

计算结果的误差增大。
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基于横跨虚拟车道线时间的车道保
持策略设计



确保车辆在行驶过程中始
终保持在车道内，避免发
生偏离车道导致的交通事
故。

安全性原则 稳定性原则 适应性原则

保持车辆在车道内的稳定
行驶，减少不必要的车道
偏离和纠正操作。

根据不同交通场景和道路
条件，调整车道保持策略
的参数和算法，提高策略
的适应性和鲁棒性。

030201

策略设计思路与原则



1 2 3高速公路场景城市道路场景 复杂道路场景

基于不同交通场景的策略设计

针对城市道路中车流量大、车道宽度窄、

交通信号多等特点，设计一种基于道路

边缘检测和车辆动态规划的车道保持策

略。

针对高速公路上车速快、车道宽度宽、

交通流相对稳定等特点，设计一种基于

前方车辆跟踪和车道线识别的车道保持

策略。

针对山区、雨雪等复杂道路条件下车道

线不清晰、路面状况差等问题，设计一

种基于多传感器融合和深度学习算法的

车道保持策略。
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