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项目1 汽车雷达避让障碍
1．观察倒车现象
在汽车周围有障碍物时，倒车时汽车雷达会发出警报声音，提醒驾驶员注意。观察倒车时不同的距离报警提示音，完成下图的连一连。


2．汽车雷达系统组成
汽车雷达系统组成一般如下图所示。由安装在车辆后方的传感器负责采集距离数据，由控制器分析数据，让扬声器发出不同频率的声音。


· 问题1：倒车雷达是如何检测到障碍物的？
倒车雷达是通过超声波来检测障碍物的。倒车雷达系统通常由超声波传感器、控制器和扬声器等部分组成。传感器会发射超声波信号，当这些信号遇到障碍物时会被反射回来。传感器接收到反射回来的超声波信号后，计算出车辆与障碍物之间的距离。
· 问题2：当检测到障碍物后，倒车雷达是如何实现报警的？
首先，控制器会根据传感器测量到的车辆与障碍物之间的距离，判断是否达到报警阈值。如果距离小于设定的安全距离，扬声器会发出不同频率的声音，随着距离障碍物越来越近，蜂鸣声的频率会加快，以提醒驾驶员注意。

3．编程读取距离数据
编写程序，读取距离数据。将观察读取的距离数值与实际距离对比，填一填。
读取到的数值是：       ，实际测量的距离是：        。所以超声波传感器采集的是以 厘米 为单位的距离信息。

4．实验结论
根据“模拟倒车雷达”实验现象及记录的数据，填写实验结论。
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5．传感器分类
传感器是感知层的核心部件，种类繁多，功能各异。按照传感器的工作原理，可分为电阻、电压、电感、电容、光电等传感器。按照传感器的功能分类，常见传感器的功能可以与人类的五大感觉器官进行类比，请完成下图的配对。
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