
自动避障车
第九课



交通事故

道路千万条，安全第一条。

行车不规范，亲人两行泪。

你知道全球每年会发

生多少起交通事故吗？



事故原因

根据世界卫生组织(WHO)统计，全世界每

年因车祸死亡约有126万人.导致交通事故

的原因有：超速、违章、超载、酒后驾驶、

疲劳驾驶等,自然因素占比非常小。

人为因素占大多数



如果汽车可以拥有智慧，代替

人类操作车辆，自行规划路线，

进行自动驾驶，该有多好！

自动驾驶



自动驾驶 是指在没有任何人类主动的操作下，

通过电脑程序自动安全地操作机动车辆。

自动驾驶

自定位感知

预测 决策



自动驾驶

美国国家公路交通安全管理局自动驾驶分级标准：

L0：无自动驾驶

L1：简单的辅助支持: 防抱死系统、胎压检测、定速巡航等

L2：部分自动化：自动刹车辅助系统、自适应巡航、自动泊车系统

L3：有条件自动化：根据实际情况，自行选择路线

L4：高度自动化：不需要驾驶者操作

L5：完全自动化：任何场景下的完全自动驾驶



自动刹车:
    又称AEB刹车系统，这种系统又分为两种刹车系统：
    1.根据判断驾驶人的刹车力度来判断是否开启刹车系统。（更加适合
老人与女人踩刹车可能力度不够的驾驶者）
    2.判断前方车辆距离的刹车系统，该系统会实时监测前方车辆距离，
如果距离过近，系统将会打开，来进行辅助刹车。

自动刹车
L2



你要完成
任务卡

1.超声波、电机的综合运用；

2.复习循环、条件判断等知识；

3.了解自动驾驶技术的发展及伦理问题。

1.自动刹车系统

实时监测前方距离，当距离很小时，

自动刹车，如果没有障碍物直行。

2.高级避障小车

实时监测前方障碍物距离，当小于20cm

时，测量左右两侧是否有障碍物，然后

执行相应运动。



自动刹车系统

按键按下，启动小车程序，超声波实时监测前方距离，如果距

离小于20cm,启动自动刹车系统。



自动刹车系统

1.超声波可以监测与前车之间的距离;

2.使用条件判断来控制小车的速度。



自动刹车系统

1.在按下前等待，直到按下，程序向下执行。



自动刹车系统

2.超声波测量小车与前车的距离，实时反馈回来。



自动刹车系统

3.判断距离是否＜20，如果小于，自动刹车，否则，继续保持运动。



自动刹车系统

快来测试下吧！



高级避障小车

按下按键，启动程序。实时监测左侧、前方、右侧与障碍物

距离，当前方小于20cm时，测量左右两侧是否有障碍物，如

果左侧也有障碍物，则向右转弯，反之向左转弯。如果都有，

掉头，然后执行相应运动，重复以上环节。



高级避障小车

左 中 右 运动方向

>20 >20 >20 直行

>20 <20 >20 ？

<20 <20 >20 ？

>20 <20 <20 ？

<20 <20 <20 ？

分析下小车遇到的情况吧？



左 中 右 运动方向

>20 >20 >20 直行

>20 <20 >20 左转

<20 <20 >20 右转

>20 <20 <20 左转

<20 <20 <20 调头

高级避障小车

分析下小车遇到的情况吧？



高级避障小车

1.在按下前等待，直到按下，程序向下执行。



高级避障小车

2.测量左、中、右三个方位的超声波检测距离。

① ②

③ ④



高级避障小车

2.测量左、中、右三个方位的超声波检测距离。

①

②

③

④



高级避障小车

3.进行逻辑判断,先判断中间是否大于20，如果大于直行，否则……



高级避障小车

3.进行逻辑判断，判断左边是否大于20，如果大于，则左转，否则……



高级避障小车

3.进行逻辑判断，判断右边是否大于20，如果大于，则右转，否则倒退左转直行。



高级避障小车

4.连接三个积木块，顺序是先判断中间是否大于20，否则判断左边是否大于20，否则判断
右侧是否大于20……



5.为了让程序更加简便，我定义了采集和运行的函数，为了防止上一次数据干扰，我在每
次的赋值之前，让左中右的变量都等于0.

高级避障小车



快来编程试试吧！

高级避障小车



反思
总结 拓展

电车问题：当自动驾驶时不得不牺牲

一方的利益时，如何做出选择？

完全自动驾驶系统中必须给定类似场

景下的选择；但对于这样的问题并不

存在唯一的解答或者共识。



反思
总结 拓展

麻省理工学院部署了“道德机器”这一在线实验平台来收集全

世界范围内的公民数据，用来探索自动驾驶汽车面临的道德困

境——在自动驾驶汽车在不可避免的事故情况下如何解决道德

难题来进行道德偏好的评估。



反思
总结 拓展

    在道德机器中，用户可以看到不可避免的事故场景。
其遵循的探索策略集中于九个因素：

ü 保护人类（或宠物）

ü 保持直行（或转弯）

ü 保护行人（或乘客）

ü 保护更多的生命（或更少的生

命）

ü 保护男人（或女人）

ü 保护年轻人（或年长者）

ü 保护合法过马路的行人（或乱穿马路者）

ü 保护健康者（或不健康者）

ü 保护社会地位较高者（或社会地位较低

者）。



THANKS
用 人 工 智 能 建 设 美 好 世 界


