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一种可变轮距和底盘高度的车辆

(57)摘要

本发明涉及一种可变轮距和底盘高度的车

辆。可变轮距和底盘高度的车辆包括车辆底盘和

车轮，还包括用于检测路面状况的检测装置以及

用于接收检测装置的检测信号并对检测信号进

行判断以输出相应的指令的控制装置，还包括对

应连接在各车轮与车辆底盘之间用于执行控制

装置的指令以同时动作调整车辆底盘高度和沿

车辆宽度方向的轮距的多个执行单元，所述检测

装置包括路宽检测单元和路障检测单元。通过将

车辆底盘高度和车辆轮距设置为可调，当车辆通

过路况不同的路面时，可以根据路况信息同时对

车辆底盘高度和车辆轮距进行调节，从而使得车

辆能够顺利通过宽度较窄的路面以及路面上有

障碍物的路面，保证了车辆的驾驶性能。
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1.一种可变轮距和底盘高度的车辆，包括车辆底盘和车轮，其特征在于：还包括检测装

置和用于接收检测装置的检测信号并对检测信号进行判断以输出相应指令的控制装置，还

包括对应连接在各车轮与车辆底盘之间用于执行控制装置的指令以同时动作调整车辆底

盘高度和沿车辆宽度方向的轮距的多个执行单元，各执行单元均包括上下分布的两根调节

杆，位于上方的调节杆为上调节杆，位于下方的调节杆为下调节杆，上调节杆、下调节杆以

及车辆底盘之间围成三角形结构，上调节杆和下调节杆的一端沿上下方向间隔转动装配在

车辆底盘的不同位置处，上调节杆和下调节杆的另一端转动装配在一起并形成交叉点，各

车轮的转轴分别与对应的交叉点铰接；下调节杆为伸缩油缸的伸缩杆，车辆底盘上设置有

用于驱动伸缩油缸伸缩的驱动装置；当下调节杆伸展时能够带动上调节杆向车辆外侧摆

动，使得上调节杆的倾斜角度变缓，从而同时实现车辆底盘的降低和轮距增大；当下调节杆

收缩时能够带动上调节杆向车辆内侧摆动，使得上调节杆的倾斜角度变得更加倾斜，从而

同时实现车辆底盘的升高和轮距的减小；所述检测装置包括用于检测路面宽度的路宽检测

单元和用于检测路面障碍物的路障检测单元；当路障检测单元分析路面不存在障碍物时，

路宽检测单元将检测的路宽信息传递给控制装置，控制装置将接收的路宽信息与车辆轮距

进行比较，若路宽大于车辆的最大轮距，则降低车辆底盘高度、增加轮距并提高车速，若路

宽介于车辆的最大轮距和最小轮距之间，则通过控制装置将车辆的轮距调节至能够通行的

宽度，若路宽小于车辆最小轮距，则车辆制动停车；当路障检测单元分析路面存在障碍物且

路宽检测单元检测的路宽大于车辆的最小轮距时，路障检测单元将路障信息传递给控制装

置，控制装置将接收的路障信息与车辆底盘高度进行比较，若路障高度小于车辆的最大底

盘高度，则控制装置调整车辆的轮距和底盘高度以适应路宽和障碍物的高度从而使车辆通

过该路面，若路障高度大于最大底盘高度，则车辆制动停车或转向绕行。

2.根据权利要求1所述的可变轮距和底盘高度的车辆，其特征在于：当路障检测单元分

析路面存在障碍物且路宽检测单元检测的路宽大于车辆的最大轮距时，路障检测单元将路

障信息传递给控制装置，控制装置将接收的路障信息与车辆底盘高度进行比较，若路障高

度小于车辆的最小底盘高度，则降低车辆底盘高度、增加轮距并提高车速；若路障高度介于

车辆的最小底盘高度和最大底盘高度之间，则控制装置调整车辆的底盘高度以适应障碍物

的高度从而使车辆通过该路面。

3.根据权利要求1所述的可变轮距和底盘高度的车辆，其特征在于：当路障检测单元分

析路面存在障碍物且路宽检测单元检测的路宽介于车辆的最大轮距和最小轮距之间时，路

障检测单元将路障信息传递给控制装置，控制装置将接收的路障信息与车辆底盘高度进行

比较，若路障高度小于车辆的最小底盘高度，则通过控制装置将车辆的轮距调节至能够通

行的宽度；若路障高度介于车辆的最小底盘高度和最大底盘高度之间，则控制装置调整车

辆的轮距和底盘高度以适应路宽和障碍物的高度从而使车辆通过该路面。

4.根据权利要求1或2或3所述的可变轮距和底盘高度的车辆，其特征在于：所述路宽检

测单元和路障检测单元均包括图像识别系统、激光测距仪以及超声波传感器中的至少一

种。
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一种可变轮距和底盘高度的车辆

技术领域

[0001] 本发明涉及一种可变轮距和底盘高度的车辆。

背景技术

[0002] 随着人们生活质量的不断提升，车辆作为一种方便出行的代步工具也进入越来越

多的家庭。在高速行驶时，底盘低、轮距大的车辆的行驶稳定性较好，但底盘低、轮距大的汽

车在不良路面上的通过性不佳。传统车辆的底盘高度和轮距大都为固定式的，车辆的底盘

高度和轮距不能随着路况的实际情况进行调整，降低了车辆的驾驶性能。

发明内容

[0003] 本发明的目的在于提供一种可变轮距和底盘高度的车辆，用于解决现有技术中车

辆的底盘高度和轮距不能随着路面状况进行调整，降低了车辆的驾驶性能的技术问题。

[0004] 为实现上述目的，本发明可变轮距和底盘高度的车辆采用如下的技术方案：

[0005] 可变轮距和底盘高度的车辆，包括车辆底盘和车轮，还包括检测装置和用于接收

检测装置的检测信号并对检测信号进行判断以输出相应指令的控制装置，还包括对应连接

在各车轮与车辆底盘之间用于执行控制装置的指令以同时动作调整车辆底盘高度和沿车

辆宽度方向的轮距的多个执行单元，所述检测装置包括用于检测路面宽度的路宽检测单元

和用于检测路面障碍物的路障检测单元；当路障检测单元分析路面不存在障碍物时，路宽

检测单元将检测的路宽信息传递给控制装置，控制装置将接收的路宽信息与车辆轮距进行

比较，若路宽大于车辆的最大轮距，则降低车辆底盘高度、增加轮距并提高车速，若路宽介

于车辆的最大轮距和最小轮距之间，则通过控制装置将车辆的轮距调节至能够通行的宽

度，若路宽小于车辆最小轮距，则车辆制动停车；当路障检测单元分析路面存在障碍物且路

宽检测单元检测的路宽大于车辆的最小轮距时，路障检测单元将路障信息传递给控制装

置，控制装置将接收的路障信息与车辆底盘高度进行比较，若路障高度小于车辆的最大底

盘高度，则控制装置调整车辆的轮距和底盘高度以适应路宽和障碍物的高度从而使车辆通

过该路面，若路障高度大于最大底盘高度，则车辆制动停车或转向绕行。

[0006] 有益效果：通过将车辆的底盘高度和轮距设置为可调，当车辆通过路况不同的路

面时，可以根据路况信息同时对车辆底盘高度和车辆轮距进行调节，从而使得车辆能够顺

利通过宽度较窄的路面以及路面上有障碍物的路面，避免了急速转弯以及直接越障时，乘

客由于惯性影响会产生较大的晃动和颠簸的情况，提高了车辆的行驶安全性和乘坐的舒适

性，从而保证了车辆的驾驶性能。

[0007] 进一步地，当路障检测单元分析路面存在障碍物且路宽检测单元检测的路宽大于

车辆的最大轮距时，路障检测单元将路障信息传递给控制装置，控制装置将接收的路障信

息与车辆底盘高度进行比较，若路障高度小于车辆的最小底盘高度，则降低车辆底盘高度、

增加轮距并提高车速；若路障高度介于车辆的最小底盘高度和最大底盘高度之间，则控制

装置调整车辆的底盘高度以适应障碍物的高度从而使车辆通过该路面。在路宽大于车辆的
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最大轮距时，只需调节底盘高度即可，调节较为方便。

[0008] 进一步地，当路障检测单元分析路面存在障碍物且路宽检测单元检测的路宽介于

车辆的最大轮距和最小轮距之间时，路障检测单元将路障信息传递给控制装置，控制装置

将接收的路障信息与车辆底盘高度进行比较，若路障高度小于车辆的最小底盘高度，则通

过控制装置将车辆的轮距调节至能够通行的宽度；若路障高度介于车辆的最小底盘高度和

最大底盘高度之间，则控制装置调整车辆的轮距和底盘高度以适应路宽和障碍物的高度从

而使车辆通过该路面。适应道路较为复杂的情况。

[0009] 进一步地，所述路宽检测单元和路障检测单元均包括图像识别系统、激光测距仪

以及超声波传感器中的至少一种。使得检测的信息更加全面、精确。

附图说明

[0010] 图1为本发明的可变轮距和底盘高度的车辆的结构示意图；

[0011] 图2为本发明的可变轮距和底盘高度的车辆的底盘高度调整至最大时的结构示意

图；

[0012] 图3为本发明的可变轮距和底盘高度的车辆的底盘高度调整至最小时的结构示意

图；

[0013] 图4为本发明的可变轮距和底盘高度的车辆的执行单元的结构示意图；

[0014] 图中：1‑检测装置；2‑控制装置；3‑执行单元；301‑驱动装置；302‑伸缩油缸；303‑

上调节杆；304‑下调节杆；4‑车轮；5‑车辆底盘。

具体实施方式

[0015] 下面结合附图对本发明的实施方式作进一步说明。

[0016] 本发明的可变轮距和底盘高度的车辆的具体实施例，如图1所示，可变轮距和底盘

高度的车辆包括设置在车辆前端用于检测前方路况的检测装置1、用于接受检测装置1所发

出的检测信号并对检测信号做出判断的控制装置2以及用于执行控制装置2发出的指令的

执行单元3。检测装置1包括用于检测路宽信息的路宽检测单元以及用于检测路障信息的路

障检测单元。执行单元3有四个，四个执行单元3分别一一对应设置在靠近车辆各车轮4的位

置处，各执行单元3分别用于控制相对应的一个车轮4。

[0017] 本实施例中，检测装置1包括图像识别系统、激光测距仪以及超声波传感器，图像

识别系统和超声波传感器构成了路障检测单元，能够实时对车辆前方的路面状况进行拍摄

并将拍摄采集的信息以信号的形式传送给控制装置2，图像识别系统可以为车载相机或红

外相机；激光测距仪构成了路宽检测单元，用于测量前方道路的路宽。本实施例中控制装置

2设置在车辆底盘5的中间位置，控制装置2为ECU电子控制装置，控制装置2能够对检测装置

1采集的路况信息进行分析，然后根据分析的结果向各执行单元3同时发出相应的指令。

[0018] 如图4所示，本实施例中各执行单元3均包括两根调节杆，两根调节杆上下分布，为

方便描述，将位于上方的调节杆称为上调节杆303，将位于下方的调节杆称为下调节杆304，

上调节杆303、下调节杆304以及车辆底盘5之间围成三角形结构。上调节杆303和下调节杆

304的一端沿上下方向间隔转动装配在车辆底盘5的不同位置处，上调节杆303和下调节杆

304的另一端转动转配在一起并形成交叉点，各车轮4的转轴分别与对应的交叉点铰接。为
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了实现车辆底盘5的升高和沿车辆宽度方向的轮距的调节，本实施例中，下调节杆304为伸

缩油缸302的伸缩杆，当下调节杆304伸展时能够带动上调节杆303向车辆外侧摆动，使得上

调节杆303的倾斜角度变缓，从而同时实现车辆底盘的降低和轮距增大；当下调节杆304收

缩时能够带动上调节杆303向车辆内侧摆动，使得上调节杆303的倾斜角度变的更加倾斜，

从而同时实现车辆底盘5的升高和轮距的减小。车辆底盘5上设置有用于驱动伸缩油缸302

伸缩的驱动装置301，驱动装置301为常规的液压控制阀。

[0019] 本实施例的可变轮距和底盘高度的车辆在行驶时，首先利用检测装置1对车辆前

方的路况进行实时检测，检测的路况信息包括路面崎岖不平的程度、路面的宽窄、是否存在

路障以及路障大小。检测的路况信息直接传送至控制装置2中，需要说明的是，与路况信息

一同传送的还包括沿车辆宽度方向的轮距、车辆底盘5距离地面的高度。控制装置2会对上

述车况信息和路况信息分析判断，然后根据不同的状况向各执行单元3发出相应的指令。

[0020] 当控制装置2分析出路况良好且车速较高时，执行单元3中的下调节杆304会伸展

并带动上调节杆303向车辆外侧摆动，使得上调节杆303的倾斜程度变缓，从而同时实现车

辆底盘5的降低和轮距的增大，如图3所示，车辆底盘5越低、轮距越大会使得车辆在行驶时

更加平稳，有利于车辆的安全前行。

[0021] 当控制装置2分析出路况良好时，若路宽大于车辆的最大轮距Lmax，则通过执行单

元3增加车辆的轮距并降低车辆底盘5的高度；当路宽介于车辆的最大轮距Lmax和最小轮距

Lmin之间，则通过控制装置2将车辆轮距调节至与路宽相适应的宽度，如图2所示，当路宽小

于车辆的最小轮距Lmin时，控制装置2控制车辆制动停车。

[0022] 当控制装置2分析出路面上有路障且路宽检测单元检测的路宽大于车辆的最大轮

距Lmax时，若路障高度小于车辆的最小底盘高度Hmin，则通过控制装置2增加车辆的轮距并降

低车辆底盘5的高度；若路障高度介于车辆的最大底盘高度Hmax和最小底盘高度Hmin之间，则

通过控制装置2调节车辆底盘5的高度以适应障碍物的高度从而使车辆通过该路面；若路障

高度大于车辆的最大底盘高度Hmax，则通过控制装置2控制车辆制动停车或转向绕行。

[0023] 当控制装置2分析路面上有障碍物且路宽检测单元检测的路宽介于车辆的最大轮

距Lmax和最小轮距Lmin之间时，若路障高度小于车辆的最小底盘高度Hmin，则通过控制装置2

将车辆的轮距调节至能够通行的宽度；若路障高度介于车辆的最大底盘高度Hmax和最小底

盘高度Hmin之间，则控制装置2调整车辆的轮距和底盘高度以适应路宽和障碍物的高度从而

使车辆通过该路面；若路障高度大于车辆的最大底盘高度Hmax，则通过控制装置2控制车辆

制动停车或转向绕行。

[0024] 在其它实施例中：检测装置可以采用红外检测装置、超声波检测装置、激光雷达以

及图像识别系统中的两个对车辆前方的道路进行实时检测。红外检测装置即通过检测车辆

前方的红外线情况对路况信息进行采集，超声波检测装置是通过发射和接受超声波等声波

对车辆前方的路况信息进行采集。
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