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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　制御／操作ユニットの操作信号を介して設定される、シャシ（２）に配置されているア
クチュエータと、シャシ（２）の位置またはシャシ（２）と結合されている部品の位置を
測定するための距離センサ（４）とを備え、距離センサ（４）の測定センサ信号が所定の
目標値から偏差を有している場合、アクチュエータの調節が実行可能である、自動車シャ
シの位置調節装置において、
　車両下側の、間隔をなす少なくとも３つの位置にそれぞれ、非接触作動の距離センサ（
４）を備えたセンサ装置（３）が配置され、且つ各距離センサ（４）を介して異なる方向
（５、６、７）に少なくとも２つの距離測定が実行可能であること、
各距離センサ（４）を介して、シャシ（２）と車輪リム（９）との間の距離が決定可能で
あること、
を特徴とする自動車シャシの位置調節装置。
【請求項２】
　各距離センサ（４）を介して、シャシ（２）と路面（８）との間の距離が決定可能であ
ることを特徴とする請求項１の位置調節装置。
【請求項３】
　各距離センサ（４）を介して、距離センサ前方に存在する障害物（１０）までの距離が
決定可能であることを特徴とする請求項１または２の位置調節装置。
【請求項４】
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　センサ装置（３）が、車両車輪に隣接して配置されていることを特徴とする請求項１な
いし３のいずれかの位置調節装置。
【請求項５】
　各車両車輪に１つのセンサ装置（３）が付属されていることを特徴とする請求項４の位
置調節装置。
【請求項６】
　距離センサ（４）がそれぞれ、送／受信ユニットと、相互にある角度をなす少なくとも
２つの走査ビーム（５、６、７）を発生させるためのビーム・スプリッタとを有すること
を特徴とする請求項１ないし５のいずれかの位置調節装置。
【請求項７】
　前記センサ装置内の前記ビーム・スプリッタとして、位相制御素子が使用されることを
特徴とする請求項６の位置調節装置。
【請求項８】
　前記センサ装置内の前記ビーム・スプリッタとして、幾何形状のレンズが使用されるこ
とを特徴とする請求項６の位置調節装置。
【請求項９】
　距離センサ（４）の測定センサ信号が目標値から偏差を有する場合、シャシ（２）と結
合されている部品の位置調節が、与えられた負荷条件のもとで１回の適合として実行され
ることを特徴とする請求項１ないし８のいずれかの位置調節装置。
【請求項１０】
　距離センサ（４）の測定センサ信号が目標値から偏差を有する場合、シャシ（２）と結
合されている部品の位置調節が、カーブ走行または平坦でない道路上の走行において、そ
れぞれ走行状態に適合されることを特徴とする請求項１ないし８のいずれかの位置調節装
置。
【請求項１１】
　前記測定センサ信号として近距離レーダが使用されることを特徴とする請求項１ないし
１０のいずれかの位置調節装置。
【請求項１２】
　シャシ（２）が、制御／操作ユニットの操作信号を介して、距離センサ（４）のセンサ
信号の関数として設定され、距離センサ（４）を介して、シャシ（２）の位置またはシャ
シ（２）と結合されている部品の位置が測定され、測定センサ信号が所定の目標値から偏
差を有している場合、シャシ（２）の調節が実行される、請求項１ないし１１のいずれか
に記載の自動車シャシの位置調節装置を作動する自動車シャシの位置調節方法において、
　車両下側の、間隔をなす少なくとも３つの位置において非接触距離測定が実行され、各
位置において、異なる方向（５、６、７）に少なくとも２つの距離測定が実行されること
を特徴とする自動車シャシの位置調節方法。
【請求項１３】
　請求項１２に記載の位置調節方法を実行するための制御装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、請求項１の上位概念に記載の自動車シャシの位置調節装置に関するものであ
る。
【背景技術】
【０００２】
　ドイツ特許第４０３９６２９号に、車両車輪と車両構造との間に可変設定可能なばね／
ダンピング系を備えた自動車シャシの操作／制御装置が記載されている。車輪と車両構造
との間の相対運動がセンサにより測定され、同様に車両の縦方向速度および縦方向加速度
が測定され、この場合、得られたセンサ信号は、車両特性および車両パラメータを考慮し
て、定常部分および非定常部分を含む構造運動に換算される。計算された構造運動の関数
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として、ばね／ダンピング系内のダンピング特性が調節され、これにより、上下運動、横
揺れ運動または縦揺れ運動のような構造運動が抑制されることが可能である。
【０００３】
　この操作／制御装置を形成するために、各ばね脚柱に、構造の種々の運動状態を決定す
るための複数のセンサが必要となる。場合によりセンサ・タイプが異なっていてもよい種
々のセンサ、例えば距離測定センサ、角度測定センサ、または力測定センサを使用するこ
とは、高いハードウェア費用およびソフトウェア費用を必要とする比較的複雑な系を提供
する。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　簡単な手段を用いて、情報の損失なしに複雑性が低下されることを特徴とする、自動車
シャシの位置調節装置を簡単な手段を用いて提供することが本発明の課題である。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　この課題は、本発明により、請求項１の特徴によって解決される。従属請求項は目的に
適った変更態様を提供する。
　本発明による自動車シャシの位置調節装置は、車両下側に、それぞれ非接触作動距離セ
ンサを備えた、間隔をなす少なくとも３つのセンサ装置を含み、これらのセンサ装置は、
異なる方向に少なくとも２つの距離測定を実行可能である。これは、各距離センサにそれ
ぞれ付属された送／受信ユニットと、相互にある角度をなす少なくとも２つの走査ビーム
を発生させるためのビーム・スプリッタとにより達成される。はじめに送／受信ユニット
内においてセンサ・ビームが発生され、センサ・ビームは、後方に配置されているビーム
・スプリッタ内において、相互にある角度をなす少なくとも２つの走査ビームに分割され
る。これらの２つの走査ビームは異なる方向を有し、その結果、センサ装置の位置と、当
該走査ビームが衝当する車両部品または周囲との間の種々の距離を測定することが可能で
ある。ビーム・スプリッタとして位相制御素子またはレンズ幾何形状が使用されてもよい
。ビーム方向は時間的に差をつけて切り換えられてもよい。
【発明の効果】
【０００６】
　この形態の利点はユニット・センサ装置の使用にあり、その理由は、相互に間隔をなす
少なくとも３つのセンサ装置が相互に同じに構成され、これにより、同じ部品を使用する
ことに基づくコスト節減に加えて改善された信頼性および程度の低い複雑性が、ハードウ
ェアに関してのみならずソフトウェアに関してもまた達成されるからである。誤差影響の
可能性は低減され、さらに、重量および電気エネルギー消費量が低減可能である。
【０００７】
　測定はそれぞれ１つのセンサ装置のみを用いて非接触で行われ、このセンサ装置を介し
て少なくとも２つの異なる距離測定が実行可能である。上記のビーム分割設計の代わりに
、異なる測定方向における少なくとも２つの測定を実行するために、送／受信ユニットの
平面的または空間的ビーム範囲を利用することもまた可能であり、このことは、例えばロ
ーブまたは円錐として形成されたビーム範囲の内部において特定の測定方向が選択される
ことによって行われてもよい。これにより、原理的に、ビーム・スプリッタを使用したと
きと同じ利点が得られる。
【０００８】
　距離センサごとに少なくとも２つの距離測定、特に３つの距離測定が実行可能であるこ
とが有利である。この距離測定は、例えばシャシと路面との間の距離、シャシと車輪リム
との間の距離、および／またはシャシと距離センサ前方に存在する障害物との間の距離で
あり、この場合、上記の３つの距離測定のうちの任意の２つの組み合わせまたは上記の距
離測定の３つ全てが実行されてもよい。特に位置制御が問題とされるが、場合により位置
操作もまた問題とされる、シャシを位置調節するためのアクチュエータは、センサ信号の
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少なくとも１つの測定値と所定の目標値との間に差が存在する場合に作動化される。基本
的に、位置調節は準静的に行われ、即ち、与えられた負荷条件のもとで１回の適合として
実行されても、または動的に行われ、例えばカーブ走行において、または平坦でない道路
上の走行において、それぞれの走行状態に動的に適合されてもよく、後者は、特に、例え
ばスカイ・フック系のような適応ばね／ダンパ系によって行われてもよい。準静的位置調
節は、例えば、照明範囲の調節のために、またはトレーラ載荷の場合ないしはシャシを所
定のレベルまで持ち上げることによる片側載荷の場合に行われる。一般に、準静的レベル
または静的レベルにおいてのみならず動的レベルにおいてもまた、横揺れ運動、縦揺れ運
動および上下運動が補償可能である。場合により、ヨー運動の補償もまた可能である。
【０００９】
　非接触作動センサとして、超音波センサ、レーダ・センサ、ライダ・センサ、またはビ
デオ・センサが使用可能である。汚れ抵抗性および良好な測定精度に基づいてレーダ・セ
ンサが好んで使用され、レーダ・センサは、さらに、雪、雨、砂等のような環境条件によ
って悪影響を受けることはない。特に、７７ＧＨｚ－８１ＧＨｚの周波数範囲内の近距離
レーダが使用される。４ＧＨｚの帯域幅により、３．７５ｃｍの解像度が達成可能であり
、即ち、この距離内の物体を区別することができ、このことは、車輪リムと路面との区別
、およびシャシ底部におけるセンサ装置の位置と車輪リムないしは路面との間の対応距離
測定を可能にする。測定は倍率１００以上の高い精度で行われ、このことは、約０．４ｍ
ｍの絶対精度を可能にする。
【００１０】
　測定時間は、例えば１０ミリ秒の値であり、検出が行われる角度範囲は、例えば０．０
２°に制限されている。
　センサが車両路面に対するシャシないしは車台の高さ変化を車両の右側のみならず左側
においてもまた検出することにより、角度補正が実行可能である。好ましくない横揺れ運
動は、車両の左側および右側における反対方向のアクチュエータ運動を介して安定化可能
である。
【００１１】
　縦揺れ角度補正においては、車両縦方向において間隔をなすセンサ装置を介して、車両
前方および車両後方における路面に対するシャシの高さ変化が同時に検出され、この場合
、補償は、同様に、車両前方および車両後方における反対方向のアクチュエータ運動を介
して行われる。
【００１２】
　高さ変化をもたらす車両の載荷状態に変化があったときには、一般にレベル調節が行わ
れる。希望のレベルへの上昇に追加してまたはその代わりに、荷物の積みすぎまたは傾斜
積みがあったときには警報が出されてもよい。シャシの傾斜が感知されたときにも同様の
ことが適用される。場合により、手段として、自動速度適合、特に速度低減が実行されて
もよい。
【００１３】
　シャシ調節は急速且つきわめて正確に実行可能であり、その理由は、センサ装置により
決定された高さ測定はそのときの車道の非平坦度の推測を可能にし、この場合、従来技術
の測定方法に比較して測定データのより高い精度およびそれに対応してシャシのより正確
な設定もまた与えられ、ないしは可能となるからである。さらに、車輪前方に存在する路
面を予め検出した場合、その路面上を走行する前に、障害物または非平坦度、例えば石、
穴または歩道の縁石を検出可能であり、それに基づいてさらにそれを回避する手段ないし
はよける手段が実行可能であるか、またはばね／ダンピング系のダンピング・レートの変
化のようなシャシ内の適合が実行可能である。
【００１４】
　他の利点は、より長い時間区間にわたり、個々の車両部品の劣化のような影響を決定可
能なことにある。例えば、高さデータの記憶を介して、測定データの時間特性が解析され
ることにより、緩衝器の劣化が検出可能である。車両部品特性において劣化または緩慢な
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いしは徐々に行われるその他の変化が特定される場合、それを指示するために対応情報が
提供されても、または車両内における可能な対応手段のために対応情報が使用されてもよ
い。例えば、車両車輪内に徐々に発生する圧力損失が検出されても、同様に緩衝器におけ
る消耗が検出されてもよい。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１５】
　図示されている自動車１は、シャシ２の下側に、分配配置された合計４つのセンサ装置
３を有し、センサ装置３は、車両の左前方、右前方、左後方、および右後方の範囲内に位
置決めされている。センサ装置３は非接触作動距離センサ４のみを含み、距離センサ４は
距離を測定するように形成されている。各センサ装置３に必ず１つの距離センサ４が付属
されていることが目的に適っている。非接触測定距離センサは、特にレーダ・センサであ
るが、レーザ・センサ、超音波センサ、ライダ・センサ、またはビデオ・ベース・センサ
もまた考慮される。レーダ・ベース・センサを使用する場合、特に近距離レーダが使用さ
れる。分配して位置決めされたセンサ装置３は相互に同じ構造を有している。少なくとも
３つのこのようなセンサ装置がシャシ下側に設けられていることが目的に適っているが、
４つよりも多いこのようなセンサ装置、例えば分配して位置決めされた６つのセンサ装置
３が設けられていてもよい。シャシ下側のセンサ装置３の位置は変えられてもよく、例え
ば、縦方向においてのみならず横方向においても、車両中央内にセンサ装置が設けられて
いてもよい。しかしながら、個々のセンサ装置により提供されるセンサ信号が正常に機能
し且つ協働するように、縦方向においてのみならず横方向においてもまたセンサ装置間に
できるだけ大きな間隔が設けられることが有利であり、これにより、特に車両が横軸およ
び縦軸の周りに傾斜したときの角度計算の精度を改善することができる。
【００１６】
　車両下側に位置決めされている、距離のみを測定する距離センサ４を介して、距離セン
サのそれぞれの位置と、発生された走査ビームの方向に存在する障害物との間の距離を決
定することができる。ビーム・スプリッタにより、それぞれの距離センサ４のみを用いて
少なくとも２つ、特に３つの走査ビーム５、６および７が発生されることが目的に適い、
そのうちの走査ビーム５は、前方センサ装置３において前方に向けられ且つ車両前側を超
えて伸長し、図１に示されているように、例として路面上に存在する障害物１０、例えば
石または歩道の縁石を検出可能である。車両の後部範囲内に配置されている後方センサ装
置３においては、障害物走査ビーム５が後方に向けられ且つ車両の後部縁を超えて伸長し
、これにより、後進走行の場合に路面上に存在する障害物を走査することができる。障害
物走査ビーム５はほぼ車両縦方向に伸長するが、車両縦軸と約２０°以下の小さい角度を
なしてもよく、この場合、左側および右側車両範囲内に配置されている距離センサ４はそ
れぞれ隣接する車両側部の方向に向けられている。
【００１７】
　距離センサ４のビーム・スプリッタにより発生された他の走査ビーム６により、シャシ
と隣接するそれぞれの車輪リム９との間の距離が検出可能である。したがって、車輪リム
走査ビーム６を介して各車輪とシャシ２との間の相対運動が決定可能である。
【００１８】
　第３の走査ビーム７により、シャシ２と路面８との間の距離が決定可能である。路面走
査ビーム７は垂直方向下方に伸長し、これに対して、車輪リム走査ビーム６は三次元的に
伸長し、即ち車両縦方向、車両横方向、および垂直方向に成分を有していることが目的に
適っている。障害物走査ビーム５もまた、車両座標系において、ｘ、ｙ、およびｚ方向の
成分を有している。
【００１９】
　走査ビーム５、６および７から得られた各センサ装置３の測定信号は車両内に配置され
ている制御／操作ユニットに供給され、制御／操作ユニット内において、得られた距離信
号から、車両幾何形状を考慮して、垂直方向内上下運動に対する値並びに縦揺れ角度値お
よび横揺れ角度値、並びに場合によりヨー角度もまた計算される。時間経過を考慮して、
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既知の計算方法により、速度レベルおよび加速度レベルの対応値もまた決定可能である。
測定列の長期観測を介して、さらに、例えばばね／ダンパ系内の劣化過程が検出可能であ
る。
【００２０】
　用いられるべき手段として、エンジン管理への係合および車両内、特にシャシ内のアク
チュエータの操作並びにブレーキ制御系への係合が考慮されるのみならず、例えばヘッド
・ライト制御、タイヤ圧制御のような安全に関するその他の機能または例えばミラーまた
は座席位置の調整のような便利性機能もまた考慮される。
【００２１】
　さらに、本発明は車両シャシの位置調節方法を含む。この方法においては、シャシは、
制御／操作ユニットの操作信号を介して、シャシの位置またはシャシと結合されている部
品の位置が、それを介して測定される距離センサのセンサ信号の関数として設定される。
このために、車両下側の、間隔をなす少なくとも３つの位置において非接触距離測定が実
行され、この場合、これらの各位置において、異なる方向に少なくとも２つの距離測定が
実行される。測定センサ信号が所定の目標値から偏差を有する場合にシャシ調節が実行さ
れる。さらに、この方法を実行するために制御装置が設けられている。
【図面の簡単な説明】
【００２２】
【図１】図１は、シャシと路面との間の距離、シャシと隣接車輪リムとの間の距離のみな
らず、前方に存在するであろう障害物までの距離もまた決定する非接触作動距離センサを
それぞれが含む、シャシ下側に同じ構造をもつ合計４つのセンサ装置を備えた車両の平面
図を示す。
【図２】図２は前方から見た車両の正面図を示す。
【図３】図３は後方から見た車両の後面図を示す。
【図４】図４は車両の側面図を示す。
【図１】 【図２】

【図３】
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