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摘　 要:为规避纯电动车辆加速踏板被误踩发生事故,提出一种防误踩控制方法,通过 CAN 通讯,综

合分析驾驶员意图、实际运行路况和车辆状态,对车辆实时状态进行监控,从而提高车辆行驶安全性。
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　 　 近年来,交通事故发生的频率不断增加,特别是

在紧急制动时,经常发生误将加速踏板当刹车踩的情

况。 目前,纯电动车辆的整车控制器只能被动地接收

驾驶意图,不能主动筛选加速踏板操作的有效性,不

能判断加速踏板是否处于误操作状态[1-4] 。 为解决

此问题,本文介绍一种纯电动客车加速踏板防误踩的

控制方法及应用效果。

1　 方法介绍

本文提出的加速踏板防误踩的控制方法,主要由

加速踏板、整车控制器、仪表等系统配合实现。 加速

踏板是为整车控制器提供模拟量电压输入信号。 整

车控制器一是对读取的加速踏板输入的模拟输入电

压信号进行处理,把模拟量电压信号转化为加速踏板

开度,同时在 CAN 网络上发出动力扭矩信息及广播

加速踏板开度;二是对加速踏板开度的变化率进行甄

别,判断加速踏板信号是否有效,并将加速踏板的有

效性状态发至整车 CAN 网络。 仪表是读取整车控制

器发送到 CAN 网络上的加速踏板开度及该踏板的有

效性状态,并将踏板开度及踏板信息的有效性状态以

图像及声光报警的形式展现出来。 整车控制器、仪

表、加速踏板相互通信,实时判断整车状态。

1)
 

当车辆正常启动处于上高压状态时,驾驶员

正常操作加速踏板,加速踏板开度变化相对柔和,整

车控制器按照当前加速踏板开度,根据电机特性及内

部控制逻辑请求电机控制器输出相应的扭矩。

2)
 

当车辆前方出现紧急情况时,制动踏板会紧

急踩下,如果此时误踩到加速踏板上,加速踏板的变

化率会超出正常操作范围[5-6] 。

本文把加速踏板变化率过快作为误踩加速踏板

场景的映射,设定相应阈值进行整车的加速踏板防误

踩逻辑处理。
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2　 控制逻辑设计

2. 1　 具体控制原理

由多人、多次进行实车试验及数据采集。 通过数

据分析,当驾驶员正常踩加速踏板时,踏板开度 40
 

ms
内的变化值在 10% ~ 27%之间;在快速踩下加速踏板

时,踏板开度 40
 

ms 内的变化值在 40% ~ 56%之间。
即在正常操作下,40

 

ms 内的踏板开度变化率小于

30%,快速踩下踏板时,40
 

ms 内的踏板开度变化率大

于 40%。 因此将加速踏板开度变化率阈值设置为每

40
 

ms 变化 40%。 在此加速踏板变化率阈值以下的

作为正常操作,以上的作为异常操作[7-9] 。
纯电动客车的加速踏板自身特性为双模量输出,

即踩下踏板时输出两路电压信号:一路电压为基准

值,用于计算当前踏板开度;另一路电压为校验值,用
于校验与用基准值计算出的踏板开度是否一致。 两

路输出电压均呈线性变化,且在正常情况下两路电压

满足 2 倍关系。 加速踏板电压输出特性如图 1 所示。
两路电压信号进入整车控制器,整车控制器既可只选

取基准值计算当前踏板开度,也可选取两路分别计算

踏板开度,再通过内部逻辑处理,发出当前踏板开度

至 CAN 网络。 本方法选用两路电压值分别计算踏板

开度,同时将第一路信号作为基准值,第二路信号设

定为校验值。 两路输出电压值接入整车控制器的模

拟量转换模块,通过 MATLAB 模型分别计算完成后,
整车控制器将计算值和校验值计算的结果进行比较,
当基准值和校验值计算结果一致时,整车控制器将此

时的踏板开度发送至整车 CAN 网络;如果基准值和

校验值计算结果不一致,此时的加速踏板开度值发

0,同时整车控制器将加速踏板状态发为异常[10] 。

图 1　 加速踏板电压输出特性

在未踩加速踏板时,加速踏板的两路输出电压分

别为 0. 375
 

V、0. 75
 

V,此时整车控制器通过内部转换

逻辑将此刻的电压值转换为对应的模拟量数据,通过

MATLAB 模型标定出此时对应的加速踏板开度为 0。
将加速踏板踩到底后,加速踏板两路输出电压分别为

1. 92
 

V、3. 84
 

V,此时整车控制器通过内部转换逻辑

将此刻的电压值转换为对应的模拟量数据,通过

MATLAB 模型标定加速踏板开度为 100%。 当前实际

加速踏板开度值根据两路电压值变化,在 MATLAB
模型中转换成对应的模拟量,整车控制器输出的加速

踏板开度在 0% ~ 100%范围内线性变化。

图 2　 加速踏板防误踩逻辑流程图

由于加速踏板的 CAN 报文周期为 10
 

ms,即加速

踏板在连续发送的 4 帧报文周期内,如电压值对应的

踏板开度超过 40%(即变化率超过阈值),此时整车

控制器判断加速踏板为异常状态,进入加速踏板防误

踩逻辑,整车控制器不再请求扭矩。 当整车控制器检

测到加速踏板开度回归 0%后,整车控制器将加速踏

板状态重新置为正常状态,退出加速踏板防误踩逻

辑[8] 。 整车控制器将加速踏板的状态实时发送到整

车 CAN 网络中。 当仪表读取到加速踏板状态异常

时,仪表主界面发出声光报警提示驾驶员处于误操作

的状态中。 当仪表读取到加速踏板状态正常时,仪表
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主界面不再显示加速踏板误踩图标及不再发出声光

报警,车辆回到正常状态。 整个控制逻辑如图 2 所

示。
2. 2　 方法验证

根据该方法中提供的控制逻辑优化整车控制器,
将加速踏板变化率阈值及判断踏板当前状态逻辑增

加到 MATLAB 模型中;优化仪表程序,当仪表读到

CAN 网络中加速踏板为异常状态时,在仪表界面显

示加速踏板防误踩图标,并开启声光报警程序。
将此控制逻辑分别在 8

 

m 城市客车、10
 

m 城市

客车、9
 

m 旅行客车等多种车型上进行实车验证。 在

验证过程中,驾驶员分别在车辆静止、车辆正常运行

过程中两种状态下,反复做出正常踩加速踏板、快速

踩加速踏板两种不同操作方式,同时采集并保存实验

数据。
当驾驶员正常操作加速踏板时,40

 

ms 内的加速

踏板开度变化率均小于 30%,此时整车控制器正常输

出请求扭矩,车辆正常运行;在快速踩下加速踏板时,
40

 

ms 内的加速踏板开度变化率均大于 40%,达到了

设定的阈值,此时整车控制器无请求扭矩,并将加速

踏板状态发为异常,同时在人体感官上整车无动力输

出,仪表界面有报警提醒,车内有蜂鸣器报警。 达到

了预期效果。

3　 结束语

本文论述的方法利用整车 CAN 网络发出指令,

整车及时响应、可靠性高,且只需要软件实现,成本

低。 通过反复对该控制方法进行验证,可以表明此控

制方法能及时准确判别加速踏板状态和紧急情况下

误踩操作,有效地防止由于驾驶员误踩加速踏板导致

事故发生,进一步提升整车的安全性。

参考文献:
[1]

 

丘东海. 纯电动客车整车控制策略主体架构[ J] . 客车技

术与研究,2021,43(5):12-14.

[2]
 

郑州宇通客车股份有限公司. 一种客车用电子驻车控制系

统:201710875674. X[P]. 2019-04-02.

[3]
 

史帅,张泽龙,韦映杏,等. 车辆防碰撞预警系统概述[ J] .

科学与信息化,2021(3):109-110.

[4]
 

江伟,陈毅超,王盼,等. 电动客车车内应急安全系统的设

计[J] . 客车技术与研究,2021,43(5):21-22.

[5]
 

上海申沃客车有限公司. 客车防油门误踩的检测控制方

法:201910789709. 7[P]. 2019-11-19.

[6]
 

王力斌. 汽车油门防误踩系统研究[ J] . 科学咨询,2019

(1):36.

[7]
 

王明吉,牛贺,张勇. 汽车油门防误踩智能控制系统[ J] .

电子设计工程,2017,25(4):56-58.

[8]
 

李建文,杜文博,梁家玉,等. 不同踩踏角速度对汽车电子

油门踏板输出特性的影响[ J] . 军事交通学院学报,2015,

17(12):33-37.

[9]
 

华猛,霍灿坚,钱方,等. 基于踏板开度的油门踏板舒适性

研究[J] . 汽车零部件,2018(8):26-29.

[10]
 

吴天明. 汽车电子油门踏板检测技术[ J] . 数字化用户,

2018(43):25-26.

22 客　 车　 技　 术　 与　 研　 究　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 2023 年 2 月


