
(19)国家知识产权局

(12)实用新型专利

(10)授权公告号 

(45)授权公告日 

(21)申请号 202320566944.X

(22)申请日 2023.03.21

(73)专利权人 北京百度网讯科技有限公司

地址 100085 北京市海淀区上地十街10号

百度大厦2层

(72)发明人 鞠立军　张彦福　

(74)专利代理机构 上海弼兴律师事务所 31283

专利代理师 罗朗

(51)Int.Cl.

B60R 11/02(2006.01)

B60R 11/04(2006.01)

 

(54)实用新型名称
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驶车辆

(57)摘要

本公开提供了车载传感器的调节装置、控制

装置及自动驾驶车辆。涉及汽车控制设备技术领

域，特别涉及车载传感器的调节装置。具体方案

为：调节装置包括执行组件和支撑组件；所述支

撑组件包括连接座和支架，所述连接座用于安装

所述车载传感器，所述支架的一端与所述连接座

连接；所述执行组件包括驱动机构和传动机构，

所述驱动机构的输出端通过所述传动机构与所

述连接座连接，所述执行组件用于驱动所述连接

座围绕所述支架的一端转动。
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1.一种车载传感器的调节装置，其特征在于，所述调节装置包括执行组件和支撑组件；

所述支撑组件包括连接座和支架，所述连接座用于安装所述车载传感器，所述支架的

一端与所述连接座连接；

所述执行组件包括驱动机构和传动机构，所述驱动机构的输出端通过所述传动机构与

所述连接座连接，所述执行组件用于驱动所述连接座围绕所述支架的一端转动。

2.根据权利要求1所述的车载传感器的调节装置，其特征在于，所述执行组件还包括行

程传感器，所述行程传感器布置在所述驱动机构和/或所述传动机构上，用于检测所述执行

组件的输出行程。

3.根据权利要求1所述的车载传感器的调节装置，其特征在于，所述调节装置还包括位

置传感器，所述位置传感器设置在所述连接座上，用于检测所述连接座的位置信息。

4.根据权利要求1所述的车载传感器的调节装置，其特征在于，所述支架包括若干伸缩

杆件，所述伸缩杆件的活动端与所述连接座连接。

5.根据权利要求1至4中任一项所述的车载传感器的调节装置，其特征在于，所述传动

机构为螺杆、齿轮齿条组和丝杠中的至少一种。

6.根据权利要求5所述的车载传感器的调节装置，其特征在于，所述调节装置包括至少

两组所述执行组件，每组所述执行组件用于驱动所述连接座在对应方向的转动。

7.根据权利要求1所述的车载传感器的调节装置，其特征在于，所述车载传感器包括激

光雷达、摄像头和毫米波雷达中的至少一种。

8.一种车载传感器的控制装置，其特征在于，所述控制装置包括传感器控制器、车身高

度传感器和权利要求1至7中任一项所述的车载传感器的调节装置；

所述车身高度传感器设置在车辆的悬架上，所述车身高度传感器与所述传感器控制器

电连接；

所述传感器控制器与所述车载传感器的调节装置电连接，用于控制所述车载传感器的

调节装置驱动对应的所述车载传感器转动。

9.根据权利要求8所述的车载传感器的控制装置，其特征在于，所述控制装置包括至少

两个所述车身高度传感器，所述车身高度传感器分别设置在所述悬架的前桥和后桥上。

10.根据权利要求9所述的车载传感器的控制装置，其特征在于，至少两个所述车身高

度传感器设置在所述悬架的前桥和后桥的同一侧。

11.根据权利要求8至10中任一项所述的车载传感器的控制装置，其特征在于，所述车

身高度传感器通过摆臂与所述悬架连接。

12.根据权利要求11所述的车载传感器的控制装置，其特征在于，所述摆臂与所述悬架

之间还设置辅助连接件。

13.一种自动驾驶车辆，其特征在于，所述车辆包括权利要求8至12中任一项所述的车

载传感器的控制装置，所述车辆还包括用于实现自动驾驶的计算机硬件设备，所述计算机

硬件设备与所述车载传感器的控制装置电连接。

14.根据权利要求13所述的自动驾驶车辆，其特征在于，所述车载传感器的控制装置通

过CAN总线与所述计算机硬件设备电连接。

15.根据权利要求13所述的自动驾驶车辆，其特征在于，若所述车载传感器包括摄像

头，则所述摄像头通过视频线与所述计算机硬件设备电连接；和/或，
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若所述车载传感器包括毫米波雷达，则所述毫米波雷通过CANfd与所述计算机硬件设

备电连接；和/或，

若所述车载传感器包括激光雷达，则所述激光雷达通过车载以太网与所述计算机硬件

设备电连接。

权　利　要　求　书 2/2 页

3

CN 219651114 U

3



车载传感器的调节装置、控制装置及自动驾驶车辆

技术领域

[0001] 本公开涉及汽车控制设备技术领域，特别涉及车载传感器的调节装置。

背景技术

[0002] 在自动驾驶汽车中，传感器作为汽车的眼睛显得尤为重要。自动动驾驶的主要传

感器包含激光雷达、摄像头和毫米波雷达等传感器，为了更好的感知都主要安装到整车的

前侧及后侧，并通过标定统一在了统一坐标系下。

[0003] 由于汽车的运行环境比较复杂，且乘坐场景也不断变化(乘坐人员、载货重量等)，

就会导致车辆的姿态会不断变化。从而导致标定的车载传感器的感知范围变化，并出现盲

区，危及车辆自动驾驶的安全。

实用新型内容

[0004] 本公开提供一种车载传感器的调节装置、控制装置及自动驾驶车辆。

[0005] 根据本公开的第一方面提供了一种车载传感器的调节装置，所述调节装置包括执

行组件和支撑组件；

[0006] 所述支撑组件包括连接座和支架，所述连接座用于安装所述车载传感器，所述支

架的一端与所述连接座连接；

[0007] 所述执行组件包括驱动机构和传动机构，所述驱动机构的输出端通过所述传动机

构与所述连接座连接，所述执行组件用于驱动所述连接座围绕所述支架的一端转动。

[0008] 根据本公开的第二方面提供了一种车载传感器的控制装置，所述控制装置包括传

感器控制器、车身高度传感器和上述的车载传感器的调节装置；

[0009] 所述车身高度传感器设置在车辆的悬架上，所述车身高度传感器与所述传感器控

制器电连接；

[0010] 所述传感器控制器与所述车载传感器的调节装置电连接，用于控制所述车载传感

器的调节装置驱动对应的所述车载传感器转动。

[0011] 根据本公开的第三方面提供了一种自动驾驶车辆，所述车辆包括上述的车载传感

器的控制装置，所述车辆还包括用于实现自动驾驶的计算机硬件设备，所述计算机硬件设

备与所述车载传感器的控制装置电连接。

[0012] 应当理解，本部分所描述的内容并非旨在标识本公开的实施例的关键或重要特

征，也不用于限制本公开的范围。本公开的其它特征将通过以下的说明书而变得容易理解。

附图说明

[0013] 图1为本公开一实施例的车载传感器的调节装置的结构示意图；

[0014] 图2为本公开一实施例的车载传感器的控制装置中车身高度传感器的结构示意

图；

[0015] 图3为本公开一实施例的车身仰俯角α的示意图；
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[0016] 图4为本公开一实施例的自动驾驶车辆计算机硬件设备与车载传感器控制装置的

模块示意图；

[0017] 附图标记说明

[0018] 车载传感器  1

[0019] 执行组件  2

[0020] 驱动机构  21

[0021] 传动机构  22

[0022] 支撑组件  3

[0023] 支架  31

[0024] 连接座  32

[0025] 车身  4

[0026] 悬架  41

[0027] 车身高度传感器  5

[0028] 摆臂  51

[0029] 辅助连接件  52

[0030] 车辆仰俯角 α

具体实施方式

[0031] 以下结合附图对本公开的示范性实施例做出说明，其中包括本公开实施例的各种

细节以助于理解，应当将它们认为仅仅是示范性的。因此，本领域普通技术人员应当认识

到，可以对这里描述的实施例做出各种改变和修改，而不会背离本公开的范围和精神。同

样，为了清楚和简明，以下的描述中省略了对公知功能和结构的描述。

[0032] 在本公开的描述中，需要理解的是，术语“中心”、“纵向”、“横向”、“长度”、“宽度”、

“厚度”、“上”、“下”、“前”、“后”、“左”、“右”、“竖直”、“水平”、“顶”、“底”、“内”、“外”、“顺时

针”、“逆时针”等指示的方位或位置关系为基于附图所示的方位或位置关系，仅是为了便于

描述本公开和简化描述，而不是指示或暗示所指的设备或元件必须具有特定的方位、以特

定的方位构造和操作，因此不能理解为对本公开的限制。

[0033] 此外，术语“第一”、“第二”、“第三”仅用于描述目的，而不能理解为指示或暗示相

对重要性或者隐含指明所指示的技术特征的数量。由此，限定有“第一”、“第二”、“第三”的

特征可以明示或者隐含地包括一个或者更多个该特征。在本公开的描述中，“多个”的含义

是两个或两个以上，除非另有明确具体的限定。

[0034] 实施例1

[0035] 如图1所示，本公开一示例性实施例提供的一种车载传感器的调节装置，所述调节

装置包括执行组件2和支撑组件3；

[0036] 所述支撑组件3包括连接座32和支架31，所述连接座32用于安装所述车载传感器

1，所述支架31的一端与所述连接座32连接；

[0037] 所述执行组件2包括驱动机构21和传动机构22，所述驱动机构21的输出端通过所

述传动机构22与所述连接座32连接，所述执行组件2用于驱动所述连接座32围绕所述支架

31的一端转动。
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[0038] 具体的，通过支撑组件3安装固定对应的车载传感器1，通过与支撑组件3连接的执

行组件2驱动车载传感器在对应的方向进行转动。支撑组件3中支架31与连接座32活动连

接，根据对应车载传感器1的转向需求设置支架31与连接座32的连接方式，在一个实施例

中，支架31与连接座32采用铰接。其中，通过驱动机构21与传动机构22的组合，能够实现对

不同安装空间的适配，以及满足不同车载传感器1转向精度和幅度的需求。

[0039] 在一个实施例中，所述执行组件2还包括行程传感器，所述行程传感器布置在所述

驱动机构21和/或所述传动机构22上，用于检测所述执行组件2的输出行程。

[0040] 具体的，驱动机构21包括但不限于驱动电机，行程传感器包括设置在驱动电机上

的计时器，用于通过检测驱动电机的工作时间计算驱动电机输出的位移；行程传感器还包

括设置在传动机构22上的角位移传感器或直线位移传感器，用于检测传动机构发生的位

移。通过行程传感器检测执行组件输出的角行程、直线行程和/或回转信息，反馈执行组件

向连接座输出的位移，提高调节装置的执行到位率和稳定性。

[0041] 在一个实施例中，所述传动机构22为螺杆、齿轮齿条组和丝杠中的至少一种。

[0042] 具体的，基于安装空间的需求和车载传感器1的转向需求，选用与驱动组件21匹配

的传动机构22，并输出直线位移推动连接座32，使连接座32围绕与支架31的连接端进行转

动，实现对车载传感器1的转向需求。

[0043] 在一个实施例中，所述调节装置还包括位置传感器，所述位置传感器设置在所述

连接座32上，用于检测所述连接座32的位置信息。

[0044] 具体的，通过在连接座32上设置位置传感器检测对应水平或竖直方向翻转的位置

信息。通过位置传感器检测的连接座32位置信息，检测执行组件2的输出位移是否满足车载

传感器1的转向需求。

[0045] 在一个实施例中，所述支架31包括若干伸缩杆件，所述伸缩杆件的活动端与所述

连接座32连接。

[0046] 具体的，通过若干平行设置的伸缩杆件形成支架31，通过伸缩杆件的活动端与连

接座32连接，在给予连接座32支撑的同时，适应执行组件2对连接座输出的位移，保持车载

传感器1转向的平稳。

[0047] 在一个实施例中，所述调节装置包括至少两组所述执行组件2，每组所述执行组件

2用于驱动所述连接座32在对应方向的转动。

[0048] 具体的，在调节装置仅包括一组执行组件2时，调节装置可实现对车载传感器1单

一方向的翻转；在一个实施例中，设置若干水平布置的伸缩杆件形成支架31与连接座32的

一侧连接，两组执行组件2与连接座32的另一侧连接，在两组执行组件2输出相同的位移或

输出不同位移时，实现连接座多个方向的转动。

[0049] 在一个实施例中，所述车载传感器1包括激光雷达、摄像头和毫米波雷达中的至少

一种。

[0050] 具体的，激光雷达、摄像头和毫米波雷达设置在车辆的前侧或后侧，由于车载传感

器基于标定感知范围固定，在车辆姿态发生前倾或后仰时，标定的感知范围受车辆姿态影

响产生盲区，通过调节装置进行对应方向的调整，实现车载传感器感知范围恢复到标定范

围内，维持车载传感器的稳定工作。

[0051] 实施例2
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[0052] 本公开一示例性实施例提供的一种车载传感器的控制装置，所述控制装置包括传

感器控制器、车身高度传感器5和实施例1中所述的车载传感器的调节装置；

[0053] 所述车身高度传感器5设置在车辆的悬架上，所述车身高度传感器与所述传感器

控制器电连接；

[0054] 所述传感器控制器与所述车载传感器的调节装置电连接，用于控制所述车载传感

器的调节装置驱动对应的所述车载传感器转动。

[0055] 具体的，通过车身高度传感器5检测车辆姿态信息并传送至传感器控制器，传感器

控制器在检测到车辆姿态信息异常的条件时，基于车身高度传感器5检测的车辆悬架位置

信息，控制车载传感器的调节装置对车载传感器1进行调整，以保障车载传感器的位置适

当，避免出现盲区。

[0056] 在一个实施例中，如图2和图3所示，所述控制装置包括至少两个所述车身高度传

感器5，所述车身高度传感器5分别设置在所述悬架41的前桥和后桥上。

[0057] 具体的，将车身高度传感器5成组分别布置在悬架41的前桥和后桥上，结合车辆的

轴距参数，计算出车辆的仰俯角度α，基于仰俯角度得到车载传感器1对应的调整角度，并通

过车载传感器的调整装置进行对应的转动。

[0058] 在一个实施例中，至少两个所述车身高度传感器5设置在所述悬架41的前桥和后

桥的同一侧。

[0059] 具体的，为提高对车辆姿态的检测精度，将同一组的车身高度传感器5设置在前桥

和后桥的同一侧，基于一侧的车身高度传感器5检测得到的车辆仰俯角调整对应侧的车载

传感器1。

[0060] 在一个实施例中，将同组车身高度传感器5均设置在前桥或后桥上，检测车身4左

倾或右倾的姿态信息，并给予车辆姿态对车载传感器1进行对应的角度调整。

[0061] 在一个实施例中，所述车身高度传感器5通过摆臂51与所述悬架41连接。

[0062] 具体的，根据车辆的车身4和悬架41结构，将车身高度传感器5设置在车身4下固

定，通过摆臂51与悬架41连接，通过悬架41的移动将前、后桥的位移转换为电压信号传送给

传感器控制器，实现对车身位置变化的检测。

[0063] 在一个实施例中，所述摆臂51与所述悬架41之间还设置辅助连接件52。

[0064] 具体的，为适配不同车辆的车身4和悬架41结构，提高摆臂51与悬架41的连接稳定

性，在摆臂51与悬架41之间通过设置辅助连接件52进行连接，辅助连接件包括但不限于固

定支架或第二摆臂。

[0065] 实施例3

[0066] 本公开一示例性实施例提供的一种自动驾驶车辆，所述车辆包括实施例2所述的

车载传感器的控制装置，所述车辆还包括用于实现自动驾驶的计算机硬件设备，所述计算

机硬件设备与所述车载传感器的控制装置电连接。

[0067] 具体的，如图4所示，在自动驾驶车俩中以ECU(Electronic  Control  Unit电动控

制单元)作为车载传感器的控制器，通过车身高度传感器的信号计算车辆仰俯角α，同时，通

过与车辆计算机硬件设备中的主控制器读取车辆IMU(Inertial  Measurement  Unit惯性测

量单元)的车辆航向角、仰俯角和翻滚角信息，对仰俯角α进行修正，基于仰俯角α得到不同

位置的各类型车载传感器对应的调整角度，控制调节装置驱动车载传感器转向。

说　明　书 4/5 页

7

CN 219651114 U

7



[0068] 在一个实施例中，所述车载传感器的控制装置通过CAN(Controller  Area 

Network控制器局域网)总线与所述计算机硬件设备电连接。

[0069] 具体的，ECU同时通过CAN总线与车辆主控制器通信，并通过LIN (Loca l 

Interconnect  Network本地互联网络)总线与车载传感器及其调节装置电连接，基于车身

高度信息控制调节装置驱动车载传感器转动，并通过行程传感器和位置传感器确定调节装

置的执行结果，及时进行适应性调整，主控制器同时对每个车载传感器的标定初始值进行

修正，并根据车载传感器反馈的感知信息进行确认，保障车载传感器的感知区间的稳定性

和全面性。

[0070] 在一个实施例中，若所述车载传感器包括摄像头，则所述摄像头通过视频线与所

述计算机硬件设备电连接；

[0071] 在一个实施例中，若所述车载传感器包括毫米波雷达，则毫米波雷达通过CANfd

(CAN  with  Flexible  Data  rate一种CAN总线的升级协议)与所述计算机硬件设备电连接；

[0072] 在一个实施例中，若所述车载传感器包括激光雷达，则激光雷达通过车载以太网

与所述计算机硬件设备电连接。

[0073] 具体的，车载传感器的驱动机构为仰俯角调节电机，传感器控制器基于设置在悬

架前桥的前桥高度传感器和悬架后桥的后桥高度传感器，计算车辆仰俯角α，并通过对应的

摄像头仰俯角调节电机、激光雷达仰俯角调节电机和毫米波雷达调节电机对各车载传感器

仰俯角进行及时调整，并根据各仰俯角调节电机的行程传感器和连接座的位置传感器，检

测各车载传感器的实际位置，保障车载传感器的感知区无盲区。

[0074] 虽然以上描述了本公开的具体实施方式，但是本领域的技术人员应当理解，这仅

是举例说明，本公开的保护范围是由所附权利要求书限定的。本领域的技术人员在不背离

本公开的原理和实质的前提下，可以对这些实施方式做出多种变更或修改，但这些变更和

修改均落入本公开的保护范围。
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图1
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图2
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图3

图4
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