专利申请技术交底书


	专利发明人
	

	技术交底书撰写人
(联系方式：电话及邮箱)
	

	发明类型（发明/实用新型）
	


技术交底书是专利申请的重要依据，请在技术交底书中完整地对技术方案进行说明。请认真填写如下内容：

1、 名称    一种多轴车辆多轴距底盘测功机引导方法                   
注：即本发明创造的通用名称，不得使用商标、型号、人名、地名，不得超过25字。                                                            


二、所属技术领域   一种多轴车辆多轴距底盘测功机引导方法，适用于考核不同轴距的两轴、三轴、四轴、五轴车辆性能的底盘测功机，考核车辆发动机性能及整车动态性能，如起动、加速、爬坡等性能变化的目的。                                                              

注：指本发明创造所属或直接应用的技术领域。如“荧光灯”属于照明设备领域。

三、背景技术
近年来，底盘测功机广泛应用于模拟机动车辆的各种运行工况，机动车辆性能试验等用途，此类系统的设计、安装、使用具有很高的难度。现有一种多轴车辆多轴距底盘测功机引导方法背景技术参考文件：《中国测试技术》第35期《汽车底盘测功机关键技术研究》、《北京汽车》2011年刊载的《重型车底盘测功机测试方法的研究》和（专利号 CN 202066632 U）。有以下不足：

1.按《汽车底盘测功机关键技术研究》和《重型车底盘测功机测试方法的研究》，底盘测功机机组采用双转鼓结构，只能应用于两轴车辆；滚筒间距是按车型定制，没有引导机构，检测另一种轴距的车辆时要重新改装整个测功机的结构。

2.按中国专利“一种双桥驱动机车底盘测功机”，引导机构增加了导轨，可以自动调节轴距，且无需对车辆纵向定位，但为此在机组中的前滚筒总成和后滚筒总成中都增加副滚筒、副滚筒轴承座、以及主副滚筒张紧机构，造成整个底盘测功机结构较多、体积较大、费用和占地都比较大。

以上几种底盘测功机的共性还在于：其都不能用于测量三轴、四轴、五轴车辆；车辆在底盘测功机上也无法实现自动定位，需要人为开到定位位置附近且实验结束后无法从底盘测功机上退出。

目前国内缺少多轴底盘测功机的相关法规，还没有能够检测多轴车辆的底盘测功机，多轴车辆底盘测功机的引导方法目前还没有见到相关报道。
注：该背景技术是指与该申请技术最接近的现有技术（可以是现有的专利或者文献）/或者现有产品，说明现有技术的缺点有哪些，或者该申请技术是基于何种现有技术而研发的。

四、针对这些缺点，说明本发明创造要解决的技术问题是什么，发明目的是什么：                           
      为了解决多轴车辆的底盘测功引导问题，本发明提出一种多轴车辆多轴距底盘测功机引导方法。                                                                     

五、本发明创造的科学原理是什么（按照一一对应关系，详细阐述是本发明创造通过哪些改进和革新，得到了怎样的技术进步和技术效果）：

本发明所采用的技术方案包括一种多轴车辆多轴距底盘测功机引导机构装置，包括分动箱11、传动轴13、传动轴14、传动轴15、传动轴16、传动轴17、导轨24、涡轮蜗杆系统40、涡轮蜗杆系统41、涡轮蜗杆系统42、涡轮蜗杆系统43、涡轮蜗杆系统44、控制系统10、一号机组18、二号机组19、三号机组20、四号机组21、五号机组22、六号机组23，其连接方式：分动箱11连接连接器12，连接器12连接传动轴13，传动轴13连接三号机组20，分动箱11和四号机组21通过传动轴16连接，一号机组18和二号机组19通过传动轴15连接，二号机组19和三号机组20通过传动轴14连接，四号机组21和五号机组22通过传动轴17连接，上述传动轴都是可替换的；所有机组都在导轨24上方，机组可以沿着导轨作横向移动；涡轮蜗杆系统40、41、42、43、44和机组18、19、20、22、23之间通过蜗杆50、51连接，控制系统10可以控制涡轮蜗杆系统40、41、42、43、44推动机组18、19、20、22、23在导轨24在做横向运动；

一号机组18包括：换向器25、气动离合器26、滚筒29、滚筒30、滚筒31、滚筒32、举升机构27、举升机构28、联轴器33、机架35，其连接方式为：换向器25和滚筒30通过气动离合器26连接，滚筒30和滚筒31通过联轴器33连接，滚筒29和滚筒32通过联轴器33连接，滚筒29和滚筒30中间有举升机构27，滚筒31和滚筒32中间有举升机构28，滚筒31和滚筒32之间通过同步带和同步带轮34连接；

二号机组19、三号机组20、四号机组21、五号机组22与一号机组18的结构完全相同，六号机组23与一号机组19结构相似，比一号机组19少了换向器25和气动离合器26，其他结构相同。各机组和分动箱11在导轨24上的排序从右往左依次为：六号机组23、五号机组22、四号机组21、分动箱11、三号机组20、二号机组19、一号机组18。六个机组在导轨上在对齐放置；

涡轮蜗杆系统40、涡轮蜗杆系统41、涡轮蜗杆系统42、涡轮蜗杆系统43、涡轮蜗杆系统44结构相同，涡轮蜗杆机构44包括：蜗杆50、蜗杆51、蜗杆48、分动箱47、分动箱49、动力输入轴46，其连接方式为：蜗杆50通过分动箱49和蜗杆48连接，蜗杆48通过分动箱47和蜗杆51连接，动力输入轴46和分动箱47连接；涡轮蜗杆系统工作方式为：输入轴接收推动蜗杆48旋转，蜗杆48旋转带动蜗杆50和蜗杆51旋转，蜗杆50和蜗杆51旋转带动上面的车辆前进和后退；

本发明所采用的技术方案还包括一种两轴车辆多轴距底盘测功机引导机构引导方法，用于引导多轴车辆到达底盘测功机位置，并对底盘测功机的机组进行定位，其特征在于：

1.
控制器控制各机组举升系统处于举升状态，控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组靠近地基右端；

2.
实验员控制车辆倒车使得车辆后轮处于五号机组中心；

3.
控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组沿导轨向左移动，直至车辆前轮处于六号机组中心；

4.
控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿导轨向左移动，直至五号机组和四号机组接触后停止推动五号机组运动，直至六号机组和五号机组接触后停止推动六号机组运动；

5.
实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于五号机组中心；

6.
控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组沿导轨向右移动，直至车辆后轮处于六号机组中心；

7.
控制器控制五号机组和四号机组的举升系统下降，同时用合适长度传动轴连接四号机组的换向器和五号机组的换向器；

8.
车辆进行底盘测功实验；

本发明所采用的技术方案还包括一种三轴车辆多轴距底盘测功机引导机构引导方法，用于引导多轴车辆到达底盘测功机上相应位置，并对底盘测功机的机组进行定位，其特征在于

1. 四号机组换向器和分动箱右端之间的选用合适长度传动轴且一直连接在四号机组换向器和分动箱右端之间，控制器控制各机组举升系统处于举升状态，控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组靠近地基右端；

2. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动三号机组运动到四号机组左端距离为车辆一轴到二轴的距离，控制器控制涡轮蜗杆系统推动二号机组运动到三号机组左端距离为车辆二轴到三轴的距离；

3. 使用合适长度传动轴连接分动箱和三号机组的换向器，使用合适长度的可卸传动轴连接三号机组的换向器和二号机组的换向器；

4. 实验员控制车辆倒车使得车辆后轮处于五号机组中心；

5. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿导轨向左移动，直至五号机组和四号机组接触后停止推动五号机组运动，直至六号机组和五号机组接触后停止推动六号机组运动；

6. 实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于四号机组中心；

7. 控制器控制四号机组、三号机组和二号机组的举升系统下降，车辆进行底盘测功实验；

本发明所采用的技术方案还包括一种四轴车辆多轴距底盘测功机引导机构引导方法，用于引导多轴车辆到达底盘测功机上相应位置，并对底盘测功机的机组进行定位，其特征在于：

1. 四号机组换向器和分动箱右端之间的选用合适长度传动轴且一直连接在四号机组换向器和分动箱右端之间，控制器控制各机组举升系统处于举升状态，控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组靠近地基右端；

2. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动三号机组运动到四号机组左端距离为车辆一轴到二轴的距离，控制器控制涡轮蜗杆系统推动二号机组运动到三号机组左端距离为车辆二轴到三轴的距离，控制器控制涡轮蜗杆系统推动一号机组到达二号机组左端距离为车辆三轴到四轴的距离。

3. 使用合适长度传动轴连接分动箱和三号机组的换向器，使用合适长度传动轴连接三号机组的换向器和二号机组的换向器，使用合适长度传动轴连接二号机组的换向器和一号机组的换向器；

4. 实验员控制车辆倒车使得车辆后轮处于五号机组中心；

5. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿导轨向左移动，直至五号机组和四号机组接触后停止推动五号机组运动，直至六号机组和五号机组接触后停止推动六号机组运动；

6. 实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于四号机组中心；

7. 控制器控制四号机组、三号机组、二号机组和一号机组的举升系统下降，车辆进行底盘测功实验；

本发明所采用的技术方案还包括一种五轴车辆多轴距底盘测功机引导机构引导方法，用于引导多轴车辆到达底盘测功机上相应位置，并对底盘测功机的机组进行定位，其特征在于：

1.
四号机组换向器和分动箱右端之间的选用合适长度传动轴且一直连接在四号机组换向器和分动箱右端之间，控制器控制各机组举升系统处于举升状态，控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组靠近地基右端；

2.
控制器控制涡轮蜗杆系统推动三号机组运动到四号机组左端距离为车辆二轴到三轴的距离，控制器控制涡轮蜗杆系统推动二号机组运动到三号机组左端距离为车辆三轴到四轴的距离，控制器控制涡轮蜗杆系统推动一号机组到达二号机组左端距离为车辆四轴到五轴的距离。

3.
使用长度合适的传动轴连接分动箱和三号机组的换向器，使用长度合适的传动轴连接三号机组的换向器和二号机组的换向器，使用长度合适的传动轴连接二号机组的换向器和一号机组的换向器；

4.
实验员控制车辆倒车使得车辆后轮处于五号机组中心；

5.
控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿导轨向左移动，直至五号机组和四号机组接触后停止推动五号机组运动，直至六号机组和五号机组接触后停止推动六号机组运动；

6.
实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于四号机组中心；

7.
控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组到达四号机组右端距离为车辆二轴到一轴的距离，选使用长度合适传动轴连接四号机组的换向器和五号机组的换向器

8.
实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于五号机组中心；

9.
控制器控制五号机组、四号机组、三号机组、二号机组和一号机组的举升系统下降，车辆进行底盘测功实验；

本发明所采用的技术方案还包括一种多轴车辆多轴距底盘测功机引导机构引导车辆退出方法，用于引导多轴车辆离开底盘测功机位置，其特征在于：

1.
底盘测功实验结束后，控制器控制所有机组举升系统处于举升状态，卸下连接四号机组的换向器和五号机组的换向器的可卸传动轴；

2.
控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组接触到四号机组；

3.
实验员控制车辆向右运动使得车辆前轮处于六号机组中心；

4.
控制器控制涡轮蜗杆系统推动六号机组沿着导轨向右直至车辆后轮处在五号机组中心

5.
控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿着导轨向右运动，直至六号机组和地基接触停止推动六号机组运动，直至五号机组和六号机组接触停止推动五号机组运动；

6.
实验员直接将车辆开出。

六、具体实施方式（提供实际生产/实验/测试过程的详细数据，以证明本发明创造的技术进步是真实有效的，应结合附图、图表详细阐述该技术方案）：
实施例1：
被测车辆为轴距为2678mm的两轴车辆；

1. 控制器控制各机组举升系统处于举升状态，控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组靠近地基右端；

2. 实验员控制车辆倒车使得车辆后轮处于五号机组中心；

3. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组沿导轨向左移动2678mm；

4. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿导轨向左移动，直至五号机组和四号机组接触后停止推动五号机组运动，直至六号机组和五号机组接触后停止推动六号机组运动；

5. 实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于五号机组中心；

6. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组沿导轨向右移动2678mm；

7. 控制器控制五号机组和四号机组的举升系统下降，同时用长度为2378mm的可卸传动轴连接四号机组的换向器和五号机组的换向器；

8. 车辆进行底盘测功实验；

9. 底盘测功实验结束后，控制器控制所有机组举升系统处于举升状态，卸下连接四号机组的换向器和五号机组的换向器的可卸传动轴；

10. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿着导轨向左运动2100mm，此时五号机组的左端接触到四号机组；

11. 实验员控制车辆向右运动使得车辆前轮处于六号机组中心；

12. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动六号机组沿着导轨向右运动2678mm

13. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿着导轨向右运动，直至六号机组和地基接触停止推动六号机组运动，直至五号机组和六号机组接触停止推动五号机组运动；

14. 实验员直接将车辆开出。

实施例2：

被测车辆为第一轴和第二轴之间轴距为3475mm，第二轴和第三轴之间轴距为1250mm的三轴车辆；

8. 四号机组换向器和分动箱右端之间的可卸传动轴为300mm，且一直连接在四号机组换向器和分动箱右端之间，控制器控制各机组举升系统处于举升状态，控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组靠近地基右端；

9. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动三号机组运动到四号机组左端3475mm，控制器控制涡轮蜗杆系统推动二号机组运动到三号机组左端1250mm；

10. 使用长度为2575mm的可卸传动轴连接分动箱和三号机组的换向器，使用长度为950mm的可卸传动轴连接三号机组的换向器和二号机组的换向器；

11. 实验员控制车辆倒车使得车辆后轮处于五号机组中心；

12. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿导轨向左移动，直至五号机组和四号机组接触后停止推动五号机组运动，直至六号机组和五号机组接触后停止推动六号机组运动；

13. 实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于四号机组中心；

14. 控制器控制四号机组、三号机组和二号机组的举升系统下降，车辆进行底盘测功实验；

15. 底盘测功实验结束后，控制器控制所有机组举升系统处于举升状态；

16. 实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于六号机组中心；

17. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动六号机组沿着导轨向右运动4725mm

18. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿着导轨向右运动，直至六号机组和地基接触停止推动六号机组运动，直至五号机组和六号机组接触停止推动五号机组运动；

19. 实验员直接将车辆开出。

实施例3：

被测车辆为第一轴和第二轴之间轴距为1950mm，第二轴和第三轴之间轴距为3500mm，第三轴和第四轴之间的轴距为1400mm的四轴车辆；

8. 四号机组换向器和分动箱右端之间的可卸传动轴为300mm，且一直连接在四号机组换向器和分动箱右端之间，控制器控制各机组举升系统处于举升状态，控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组靠近地基右端；

9. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动三号机组运动到四号机组左端1950mm，控制器控制涡轮蜗杆系统推动二号机组运动到三号机组左端3500mm，控制器控制涡轮蜗杆系统推动一号机组到达二号机组左端1400mm。

10. 使用长度为1050mm的可卸传动轴连接分动箱和三号机组的换向器，使用长度为3200mm的可卸传动轴连接三号机组的换向器和二号机组的换向器，使用长度为1100mm的可卸传动轴连接二号机组的换向器和一号机组的换向器；

11. 实验员控制车辆倒车使得车辆后轮处于五号机组中心；

12. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿导轨向左移动，直至五号机组和四号机组接触后停止推动五号机组运动，直至六号机组和五号机组接触后停止推动六号机组运动；

13. 实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于四号机组中心；

14. 控制器控制四号机组、三号机组、二号机组和一号机组的举升系统下降，车辆进行底盘测功实验；

15. 底盘测功实验结束后，控制器控制所有机组举升系统处于举升状态；

16. 实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于六号机组中心；

17. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动六号机组沿着导轨向右运动6850mm

18. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿着导轨向右运动，直至六号机组和地基接触停止推动六号机组运动，直至五号机组和六号机组接触停止推动五号机组运动；

19. 实验员直接将车辆开出。

 实施例4：

被测车辆为第一轴和第二轴之间轴距为1900mm，第二轴和第三轴之间轴距为3600 mm，第三轴和第四轴之间的轴距为1400mm的，第四轴和第五轴之间的轴距为1400的五轴车辆；

1. 四号机组换向器和分动箱右端之间的可卸传动轴为300mm，且一直连接在四号机组换向器和分动箱右端之间，控制器控制各机组举升系统处于举升状态，控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组靠近地基右端；

2. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动三号机组运动到四号机组左端3600mm，控制器控制涡轮蜗杆系统推动二号机组运动到三号机组左端1400mm，控制器控制涡轮蜗杆系统推动一号机组到达二号机组左端1400mm。

3. 使用长度为2500mm的可卸传动轴连接分动箱和三号机组的换向器，使用长度为1100mm的可卸传动轴连接三号机组的换向器和二号机组的换向器，使用长度为1100mm的可卸传动轴连接二号机组的换向器和一号机组的换向器；

4. 实验员控制车辆倒车使得车辆后轮处于五号机组中心；

5. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿导轨向左移动，直至五号机组和四号机组接触后停止推动五号机组运动，直至六号机组和五号机组接触后停止推动六号机组运动；

6. 实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于四号机组中心；

7. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组到达四号机组右端1900mm，选使用长度为1600mm的可卸传动轴连接四号机组的换向器和五号机组的换向器

8. 实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于五号机组中心；

9. 控制器控制五号机组、四号机组、三号机组、二号机组和一号机组的举升系统下降，车辆进行底盘测功实验；

10. 底盘测功实验结束后，控制器控制所有机组举升系统处于举升状态；

11. 实验员控制车辆倒车使得车辆前轮处于六号机组中心；

12. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动六号机组沿着导轨向右运动8300mm

13. 控制器控制涡轮蜗杆系统推动五号机组和六号机组以相同的速度沿着导轨向右运动，直至六号机组和地基接触停止推动六号机组运动，直至五号机组和六号机组接触停止推动五号机组运动；

14. 实验员直接将车辆开出。

  注：可按照a）该产品由哪几部分组成；b）每一部分的主要技术特征；c）各部分的连接关系；d）该产品的操作过程的顺序来写 。   

六、本发明创造与现有技术相比有哪些优点和进步：                                                                        

1、  可以对2轴、3轴、4轴、5轴车辆进行底盘测功引导  ；2、可以引导轴距车辆进行底盘测功3、车辆在底盘测功机上可以实现自动定位，不需要人为开到定位位置附近且实验结束后自动从底盘测功机上退出 。                                                                            

七、本发明创造的关键点和欲保护点是什么？ 

八、附图：应按照机械制图的标准，应提供用CAD或手绘的图纸，包括剖视图、结构示意图、主视图、立体图等等，并在图纸中用数字标注主要零部件，所有附图中的零部件应使用统一标注。
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