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汽车驾驶员模型的研究现状及发展趋势探究
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【摘 要】：汽车驾驶员模型较为复杂，它能够基于不同的影响因素，对驾驶员做出的各方面反应加以分析，进而确保汽车在

某些特定的状况下可以稳定安全的行驶。对相关文献进行分析有助于我们了解当前的研究现状，同样为了更好地分析汽车驾

驶模型，就要充分了解当前关于汽车驾驶员模型方面的相关研究。基于此，本文通过收集相关资料，结合汽车驾驶员模型所

做出的探究方向和应用状况，对其研究现状进行了分析，并结合现状对其发展趋势进行了简要的阐述。
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所谓汽车驾驶员模型，指的是结合驾驶员对汽车所操纵

的各种行为而用数学的方式进行呈现的，较为复杂的控制系

统。就驾驶员对汽车所操纵的各类行为来看，主要包含感知

信息、对信息的归纳和整合、分析和判断等方面，最后经由

神经肌肉所做出的反应而实现汽车所需的各类操纵控制力，

如驱动控制、转向控制以及制动控制等。由于驾驶员的操纵

行为拥有较强的离散性、随机性以及自适应等特征。所以，

采取数学模型的方式对驾驶员多元化的操纵行为进行准确

的呈现是较为困难的。随着现代信息技术、通信技术以及人

工智能、驾驶员监控技术等越来越成熟，对驾驶员模型所做

出的探索也取得了很多成果，同时在国内外研究当中也成了

较为热议的课题。

1.汽车驾驶员模型研究现状

关于汽车驾驶员模型研究的相关文献当中，对相关文献

概括相对全面的是刘晋霞（2010）所发表的论文《汽车驾驶

员模型的研究现状及发展趋势》，在该论文中，作者分别以

人—车—环境这个封闭的系统视角，从车辆操控稳定性方面

对驾驶员模型所进行的研究；从智能交通系统视角对驾驶员

行为模型所进行的研究；以及从交通安全视角对驾驶员的疲

劳模型进行相关研究。而后对当前汽车驾驶员模型相关分析

中所存在的问题进行了分析，最后提出了驾驶员模型的发展

趋势。然而，该文章距离现在已有十年，无法更为全面地对

近十年的相关研究进行概括。为此，本研究通过对近十年关

于汽车驾驶员模型的相关文献进行了收集和分析，主要体现

在以下方面。

如张敬磊，王晓原（2011）指出在智能运输系统当中，

驾驶员方面的原因和所发挥的功能是其中是否能够获取成

功的关键要素，进而在对传统驾驶员仿真行为相关研究状况

进行概括的基础上，阐述当前驾驶员行为的仿真模型相关研

究，最终分析了此仿真模型将来的研究方向。

卢艳楠，岳立喜等（2013）结合模糊控制以及预瞄最优

曲率相关理论为基础，创建了模糊 PID 控制驾驶员模型，把

车辆动力学模型与驾驶员的校正环节相分离，分别加以分析，

基于更为广泛的层面对驾驶员的特点进行研究。创建预瞄时

间函数，利用仿真证明，对预瞄时间所具有可调性加以验证，

指出预瞄时间函数可以促进汽车轨迹跟踪质量的提高。

陈焕明（2015）基于轮胎性能作为评价的客观着手点，

综合考虑人一车封闭环节系统、车胎和整车几个方面创建模

型，并对驾驶员的类型、闭路系统反馈、轮胎的主客观评价、

神经肌肉以及模型辨识等方面进行了参考而进行研究，进而

构建了应用在整车操控稳定性方面的汽车动力学与仿真轮

胎模型。文章还指出，在人一车这个闭环系统当中，驾驶员

是其中最为关键的构成，由于不同的驾驶员在精神、身体素

质以及驾驶经验等方面存在较大的差异，故而在驾驶相同的

汽车时也会呈现出不同的操纵行为。结合汽车的状况而构建

基于MPC 控制器的参考模型，并利用对驾驶员的手臂神经肌

肉模型所呈现的转动惯性、刚度以及阻尼对驾驶员的沉稳状

况以及紧张情况进行分析。

王超，郭孔辉，许男等（2019）在指出，当处于人一车

一路这样的封闭系统里，驾驶员不但要做到对道路情况的及

时感知，还要对车辆的操控做出决策，这极大地影响了车辆

是否能顾稳定安全行驶以及乘车人员产生何种感受等方面。

就驾驶员模型操控视角看，在对车辆所进行的仿真开发当中、

对自主安全操控系统加以设计当中以及智能汽车操控系统

的研发当中，都普遍运用了真实驾驶员操控车辆的行为模拟，

并逐渐成为对驾驶员模型进行研发当中的重要目标。本研究

依据最优预瞄理论，利用四个自由参数，即驾驶员所拥有的

视野区域程度、距离远近的关注程度、所做出的决策准确度

和意愿状况，进而对驾驶员模型中驾驶员的驾驶能力以及风

格等加以丰富。
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陈丰，彭浩荣等（2020）指出，依据风-车-桥耦合作用

所创建的驾驶模拟平台，针对跨度较大桥梁上行驶的，富有

驾驶经验的职业货车驾驶员开展了侧风影响情况下的驾驶

模拟实验。对侧风影响之下，货车驾驶员所做出的行为反应

以及动态反应等方面的特征进行了分析。实验结果显示，受

到侧风的影响，方向盘所产生的反馈力矩可以使驾驶员对车

辆的受力情况及时地感受到。利用驾驶模拟模型所产生的数

据开展的相关性分析显示，侧风影响下，方向盘所产生的反

馈力矩是驾驶员做出行为反应的一种关键要素。

蒋海（2020）在其论文当中概括分析了驾驶员的方向操

控行为模型，以及此模型在车辆智能行驶中的运用情况。文

章基于驾驶员自身所体现的驾驶特点着手，创建了方向操控

模型。因为路况的差异，驾驶员会做出不同的驾驶操控行为

反应，所以，在短期内，无法创建所有路况下的驾驶员方向

操控模型。所以可以对普通道路的实际状况加以充分地考虑，

创建具有凸显普遍特征的数字化仿真模型，进而给汽车智能

驾驶的相关探究以辅助。

夏道华，张庆才等（2020）基于驾驶员的性别、年龄以

及驾龄等方面的因素，利用模糊控制的手段将其应用在驾驶

员模型里，进而创建与驾驶员真实情境较为贴近的新驾驶员

模型，使所创建的新模型更具稳定与鲁棒性。

2.汽车驾驶员模型的研究发展趋势

2.1 实用化方向

伴随通信技术、计算机信息处理技术以及传感和控制等

有关现代化技术的快速发展，为更好地促进交通安全效率和

车辆驾驶性能的有效提高，结合当前驾驶员模型的相关研究，

汽车巡航自动系统、智能交通系统以及无人驾驶汽车和驾驶

员疲劳监测仪器等等相关研究越来越多，多样化智能产品也

相继产生。然而，只有智能交通系统研究相对较多，而其他

的大部分产品依然处在试验和探索时期，真正应用到实际的

不多。因此，实用化必然会成为驾驶员模型研究的重要趋势。

2.2特殊化方向

结合类型各异的车辆所具有的不同的独特行驶状态，特

别是当车辆处在危险状况之中时，对驾驶员应呈现出的操控

行为进行研究，同时创建驾驶员模型，且把所得到的研究结

论运用到车辆的自动驾驶当中，必然会使汽车的安全性能在

很大程度上提升，从而降低交通事故的出现，所以特殊驾驶

员模型必然会是驾驶员模型研究的发展趋势之一。

2.3复合型方向

作为真实的驾驶员应结合道路情况、车辆的状和其他方

面的环境要素的影响，根据相应的操作规范对车辆进行平稳

与安全地驾驶，同时当驾驶一段时间后能够从动作、判断以

及感知等方面产生疲劳状况。因此，驾驶员模型要基于驾驶

员的各类综合性能以及行为，创建复合型驾驶员模型。当前，

部门资料当中对此做出了初期的探究，并基于当前所存在的

疲劳模型、行为模型以及闭环系统模型等方面而构建“混合

型”驾驶员模型。然而，现有的资料中所探讨的内容更多的

基于某个特定类别驾驶员模型研究前提下所融入的其他类

型的特点， 无法就系统上对驾驶员应存在的所有特征进行

呈现。所以，构建基于多元化信息系统感知的复合型驾驶员

模式必然会成为驾驶员模型的发展趋势之一。

3.结语

根据以上介绍可以得知，当前关于汽车驾驶员模型方面

的分析和探究，不少学者都从不同视角进行了分析，取得了

显著的成果。结合现有研究状况，基于现代企业技术、通信

技术以及计算机等技术的快速发展，对驾驶员模型的相关研

究必然也会朝着实用型、复合型以及特殊型方向发展。
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