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智能化汽车速度控制报警系统的设计 
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摘 要：从汽车行驶的安全角度出发，在不改变汽车原有结构的基础上，对汽车行驶的速度及其它 

车况参数进行采样、测量、计算．利用智能决策推理机制对数据进行有效的分析，提高了系统对复杂路况 

处理能力．采用实时报警、延时控制等方法实现汽车的安全行驶，并将行驶速度进行随机的存储． 
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随着汽车工业和高速公路建设的发展，每年由于 

各种交通事故造成的人员伤亡数目惊人，造成了巨大 

的经济损失⋯．据统计，造成各种交通事故的主要原 

因是车辆的超载和超速行驶，而后者随机性很大，纠章 

困难，而且由于中国公路条件复杂，不同等级的公路允 

许的最高速度不同，现有的限速装置难以适应这种情 

况L2】．针对这种状况，开发具有智能决策模块的汽车 

速度报警控制系统对 自动驾驶显得极为重要 “J．因 

此，大力研究开发如汽车防撞装置等主动式汽车辅助 

安全装置，减少驾驶员的负担和判断错误，对于提高交 

通安全将起到重要作用 ． 

整个汽车速度控制报警系统主要由速度测量判断 

识别、行车安全报警决策模块、译码显示、随机刷新存 

储、语音报警提示、燃油电喷控制、高压延时控制等几 

部份组成．系统的结构方框图如图1所示． 

图 1 系统结构图 

1 系统工作原理及设计 

1．1 车速测量系统的设计 

汽车的速度是通过机械传动方式传到仪表头内 

的，经过齿轮变换，达到 转行7d~／km，车速的测量就 

是将这一模拟信号经A／D变换得到数字信号，最后成 

为对方波信号的测量．由于中国公路条件复杂，规定不 

同等级的公路允许的最高速度不同．所以取中等平均 

速度，当取中等平均速度为 ／h，采样信号为方波，而 

采样后进行 8倍频时．采样后方波的频率为 

f= +U’x倍率 ／h， (1) 

式(1)中： 为汽车中速行驶时的平均速度；U 为汽车 

每行驶 1公里到达表头内的转速；倍率为设计值，此值 

取值越大，采样精度就越高；如果取 =90 km／h； 

U =4 000转；倍率 =8，则取样方波的频率 厂=90+ 

(4 000 x8)／3 600 100 Hz 

由分析可知，当把信号周期作为一次测量的周期 

时，对车速的测量大约要 8—10 ms．这样，在 1 s内最 

多可测量 100次，为了保证数据的有效性和准确性，又 

有足够的时间来显示报警，对车速的测量周期为 

10 0Z／s．整个工作过程是：经光电转换取得的代表车 

速的脉冲信号，经过分频整形后，再由多路电子开关电 

路，送至 CPU，方脉冲的下沿触发中断．此时控制器 

对 2次中断之间的(周期)时间进行测量．再将周期转 

换为频率．速度转换和频率测量部份的参考电路如图 

2所示． 

图2 速度转换、频率测量部份参考原理图 
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CPU的 作为计数脉冲的输人端， 作为控制定 

时器使用．工作方式分别为软件启动．只要车辆停止行 

驶时，CPU亦停止测量．当选择 CPU的定时时间为 

10 ins，晶振频率为 12 MHz时，CPU的初值按下式计 

算得： 

T=(2 X)×12 X I／Fosc， 
= (55536)10=(D8FOH)。6． 

程序逻辑图如图3所示． 
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图 3 程序逻辑流 程图 

1．2 测量识别控制过程 

微处理器在对反应车速快慢的脉冲进行测量处理 

后，当行车速度低于公路规定的安全速度时，微处理器 

不发出任何指令，汽车由驾驶者自行操作控制；当车辆 

行驶在公路规定的中等速度时，微处理器发出提示指 

令，语音电路告知当前速度；当车辆速度接近或达到规 

定的最高时速时，微处理器发出报警指令，语音电路告 

知驾驶者减速行驶；当驾驶者继续提速，车辆行驶速度 

超过公路规定的最高时速时，微处理器发出超速指令 ， 

语音电路在接到超速指令后发出超速报警，同时并发 

出驾驶员极为敏感的撞击声．另一方面，控制机构接到 

超速指令后，立即起控，减少油料供给． 

1．3 高压延时控制 

高压延时控制的作用是，在接收到超速信号后，有 
一 个延时过程，在延时时间内，如果车速减低，则供油 

系统恢复正常．如果在延时时间内，车辆仍未减速，则 

高压系统作用，切断点火系统，迫使车辆减速停车． 

1．4 刷新存储 

刷新存储的作用是实时记录行车速度，便于对肇 

事车辆或超速车辆进行准确有效的数据分析，采用不 

掉电的 128字节串行 E PROM存储芯片，它是标准的 

12C接El器件．数据的写人已是采用中断写人方式．如 

果所选的CPU没有 12C总线接El，可用 2个 I／0接El 

模拟． 

1．5 显示和语音报警 

译码、驱动、显示电路采用高亮度红色 3位半和4 

位半液晶模块．这种电路具有寿命长，功耗低等优点． 

语音电路采用 API8108系列一次烧写电路，这种电路 

音质好，烧写方便．录放 时间为 lO s／段．共用一个 

功放． 

2 安全报警决策模块设计 

在产生式系统的推理策略中，可以用正向推理，也 

可以用反向推理，或者是两者的综合，主要取决于推理 

的目标和搜索空间的形状． 

如果目标是从一组给定的事实出发，找出所有可 

能的结论，这时，一般是采用正向推理．另一方面，如果 

目标是证实或否定某一特定结论，则通常使用反向推 

理，如图4所示． 

图4 “异常”的反向推理树 

因此整个安全报警决策模块采用主一从两级推理 

机制完成对安全的推理求解策略．由于汽车行驶状态 

的时变性和动态性，异常状态在数据的变化中将逐步 

显现．在安全行驶的约束下，采用“异常”结论的反向 

推理，实时递归匹配满足条件的事实．因此在系统运行 

时，首先由主推理完成任务流程的调度，对具有优先级 

的任务采用反向推理方式，进行推理求解，得出汽车行 

驶状态是否安全的结论． 

3 结 语 

在加人推理策略模块后，这种新的汽车速度控制 

报警系统能针对不同的道路状况，得出汽车的行驶的 

安全程度，并采取有效的措施针对性的防护．新的系统 

在经过实验和测试后效果良好，基本达到了预期的 

目的． 
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M ethods for Plant Differential Expressed Gene Cloning and Progress 
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Abstract：The research of plant genome has been transferred from the structural genomics focusing on determining the 

complete sequences of the genome to the functional genomics focusing on elucidating the biological function of genes
．  

Now cloning differential expressed genes is of prime interest in molecular biology
． In the past ten years，some methods 

used for studying chan ges of gene expression in plants have been developed
． The authors review the developments of 

techniqu es an d studies for the plan ts related gene cloning in RNA level an d expound their principles
， technical routes， 

improved method s，advantages an d defects． Moreover，their applications an d prospects in plan ts related studies are dis— 

Ussed 

Key words：differential expression；gene cloning；DDRT—PCR；SSH；RDA—PCR；RAP—PCR 
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Design of the Intelligent Alarm System in Controlling 

the Automobile Speed 
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Abstract：Th e alarm system in controUing the automobile speed is presented
，
without chan ge of the original structure， 

an d the design scheme of the system implements sampling
， measurement，computing，real—time alarm  an d delay-time 

control for the automobile speed according to the safety of the automobile driving．Th en
， 山e speed is randomlv stored SO 

as to insure the correct data an d to effectively an alyze the data．Especially
，
the key techniqu es of the speed measurement 

and the refresh storage are pesented in damil in the system
． 
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