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牵引半挂车右转弯后视盲区研究分析
吴海波 李然涛

马钢集团物流有限公司 安徽 马鞍山 243000

【摘 要】：牵引半挂车是目前常用的大宗货物的运输工具，该车型承载能力强，其运输的效率较高、运输的成本相对较低，因

此，被广泛地应用，但是目前该车型还存在一定的问题，就是其安全性存在一定的问题，其中导致牵引半挂车在实际应用过程中

造成事故发生的主要原因是由于该车型在转弯的过程中存在视觉盲区，因此，为了提高其安全性，本篇文章将对该车型在转弯的

过程中出现盲区的主要原因进行研究与分析，并根据这些问题提出一定的解决措施，从而避免在实际运输的过程中造成事故。
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Abstract: Tractor semi-trailer is a commonly used means of transporting bulk cargo. This model has strong carrying capacity, high

transportation efficiency and relatively low transportation cost. Therefore, it is widely used. However, there are still certain problems in this

model. That is, there are certain problems with its safety. The main reason for the accident in the actual application of the towed semi-trailer

is that the vehicle has a visual blind spot during the turning process. Therefore, in order to improve its safety, this article will research and

analyze the main reasons for the blind spot of the vehicle in the process of turning, and propose certain solutions according to these

problems, so as to avoid accidents during actual transportation.
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1 半挂牵引车的概况

随着目前经济的快速发展，使得人们对于物流的需求越来

越大，物流行业也随之快速地发展起来，而货车作为运输最重

要的工具，其应用的数量逐渐增加。目前为止，我国物流运输

中主要采用的为半挂车形式的货运车辆，该车辆的应用在安全

上存在一定的问题。半挂车形式的车辆都具有较长的车身，且

其荷载重量和车身体积非常大，当车辆在转弯的过程中，由于

前轮与后轮之间的转弯半径存在内轮差，从而会出现视觉盲

区，容易造成交通事故，根据相关的统计发现，多数的货车的

事故都是由该问题造成的。根据相关的研究发现，我国 10%左

右的交通事故都是在转弯的时候发生的，而几乎一半的交通事

故死亡的人数都是货车在转弯行驶过程中出现问题导致的，根

据对此问题的研究发现，货车在行驶的过程中主要存在车辆设

计存在问题、车辆转弯时存在视觉盲区等问题，而这些问题造

成货车车辆在转弯的过程中出现碾压电瓶车、路人、车辆碰撞

等各类事故。因此，为了提高半挂式货车车辆行驶的安全性，

需要对其进行进一步的研究，避免事故的发生。目前，国内外

针对货车车辆视觉盲区的问题展开了相应的研究，通过车辆前

轮与后轮存在的差异建立相关的数据模型，并对车辆在转弯时

的情况进行相应的模拟，针对其转弯的路径建立模型，从而能

够有效地计算出车辆前轮与后轮之间存在的差值。除此之外，

通过传感器在其中的应用，能够有效地对货车车辆周边的情况

进行实时的监测，并且利用相关的理论知识，来建立车辆在转

弯时的模型，了解车辆行驶过程中的各项数据，最终计算出合

理的车轮差值，并利用相关的理论与方法，来计算出车辆在转

弯的过程中与路人之间的距离。通过上述的计算方法，能够计

算出各种数据信息，但是由于其受限于静态模拟的情况，并不

能够应用于动态的情况下，而且大多数的视觉盲区的监测都比

较单一，使得如果货车在转弯的过程中监测到一定的危险信号

时无法及时传递给司机。因此，本篇文章为了解决此类问题，

通过车辆在转弯过程中的动态分析，并根据车辆转弯时车轮的

路径等来确定车辆在转弯时存在视觉盲区的区域，根据这些内

容来提出一种有效的监测方法，帮助司机应对转弯时出现的各

种问题，提高行驶的安全性，避免货车车辆在转弯的过程中事

故的发生。

2 车辆后视镜的可视范围调整的主要技术

目前，在货物运输时通常都会选用牵引半挂车，这种货车

具有非常强的承载力、运输效率较高且便于制作，易于维修，

为了能够满足目前对于货物运输的需求，半挂车辆的使用量越

来越多。但是该车在转弯的过程中，由于其视觉盲区很容易出

现事故，对人们的生命以及财产安全造成很大的威胁。根据相

关数据发现，多数的交通事故都是由于货车行驶问题而造成

的，在汽车行驶的事故中，货车事故占多数。因此，为了避免

事故的发生，需要对货车转弯情况下进行研究与分析，并针对

其视觉盲区的问题提出相应的解决措施，从而保证车辆行驶的

安全性。在国家对于机动车辆的相关规定中，明确指出，半挂
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式的货车必须要按照规定要求安装主外视镜以及补盲外视镜，

其中对于主外视镜来说，必须要保证安装的两侧的主外视镜处

能够看到乘客以及司机的眼点以及眼点后的一定范围，避免出

现视觉盲区。对于补视镜来说，也必须要能够看到司机眼点前

面的一定范围，具体情况如图一所示。在相关的规定中，并没

有对车辆转弯时的可视范围进行规定与要求。

图 1 Ⅱ类/Ⅴ类外视镜的视野

3 牵引半挂车右转弯时视觉盲区区域的分析
3.1牵引半挂车右转弯时事故多发成因

由于半挂车辆在转弯时的条件不同，会使得其可视的范围

也随之发生一定的变化。半挂车辆在转弯的过程中牵引线可能

会与轴线不重合，这时就会产生铰接角，这会使得后视的范围

发生一定的改变。半挂式的车辆在转弯时、更换行驶道路时以

及停车场出入时都会产生视觉盲区。如果半挂车辆在左转弯的

过程中可以通过看左侧车窗避免视觉盲区，但是对于右方向的

转弯，就无法通过这种方法来解决，很容易导致右转弯时出现

事故。

3.2牵引半挂车右转弯时视觉盲区区域具体情况分析

我国目前所用的运输车辆大多是半挂式的，一般情况下半

挂车辆的整车车身长度大约为 18-22米，其车的宽度在 2.5-3

米，荷载总重量 49吨不等。其中车辆的铰接角能够直接影响

到车辆的视觉区域，当铰接角处于十五度，这时原本的可视区

域就会随着角度的变化而逐渐变为视觉盲区，当铰接角在二十

度时，视觉盲区会变大，司机就无法对后轮进行监看，从而很

容易出现后轮碾压路人的情况，并且半挂式的车辆重量比较

大，会造成严重的事故。因此，司机在驾驶车辆的过程中，需

要注意车辆直行时、铰接角 20度左右时对后视镜进行仔细观

察，从而避免事故的发生。

3.3牵引半挂车右转弯时对视觉盲区产生影响的主要因素

通过以上内容可以发现，铰接角的变化与车辆右侧区域的

可视范围直接相关，因此，为了能够对视觉盲区进行调整，需

要对其铰接角的角度问题进行控制与管理，从而避免视觉盲

区。但是目前的研究还并没有对影响铰接角的因素等条件进行

研究，而只是对车辆的稳定性情况进行研究。通过以下几点内

容，能够明确铰接角与各种条件之间存在的关系。

（1）通过对于不同角度的方向盘的研究，可以发现，当

方向盘的角度越大时，车轮的角度也会随之变大，这时的铰接

角也变大。

（2）通过对于不同车速的研究可以发现，如果车辆行驶

的速度逐渐降低时，这时的铰接会随之变大，相反，如果行驶

速度变大，这时的铰接角就会减小，由此可以发现，如果车辆

在转弯时的速度过快时，这时的视觉盲区就会相对的变小。

（3）通过对于车辆不同承重量情况的研究发现，当车的

承重量较小时，可以发现这时的铰接角会变大，反之，如果承

重量逐渐增加，这时的铰接角就会变小。除了这三点条件之外，

还发现，铰接角与转弯的半径等各种条件都有关系。

4 牵引半挂车解决右转弯时出现视觉盲区的方法

在半挂式车辆的行驶过程中，由于前轮与后轮之间的差

异，使得在转弯的过程中出现视觉盲区，从而造成安全事故，

为了解决此类问题，可以根据车辆在转弯过程中的路径，并与

雷达监测技术结合应用，对视觉盲区内部的障碍物等进行有效

的监测，并建立相关的模型，之后建立系统对雷达、后视镜、

报警装置、补光装置等各种进行控制与监测。通过该系统的试

验发现，该系统能够为司机提供车辆行驶的实际情况与安全预

警，从而有效地避免车辆转弯时出现的事故问题。为了能够更

好地解决右转弯事故，提出以下几点内容。

4.1通过采用后视镜随动装置，实现后视镜的调整

为了能够对视觉盲区进行合理的调整，可以利用后视镜随

动装置，在应用该装置之前，先需要对视觉盲区区域进行调查，

然后需要对车辆安装传感器，从而对铰接角的变化情况进行随

时的监控，之后再安装特殊的后视镜来实现与铰接角之间相互

关联。当车辆在行驶的过程中快要达到视觉盲区范围时，根据

实际情况能够给出相应的指令，最后对后视镜进行适当的调

整，避免视觉盲区。

4.2采用广角视镜，扩大可视范围

除了上述的方法之外，还可以通过广角视镜的应用来避免

视觉盲区，在车辆的直行的过程中，可以使用一般的后视镜，

但是当车辆进行转弯时，就可以通过广角视镜的应用来避免出

现视觉盲区，这种方法的应用非常简单、有效且具有较低的成

本。但是该方法也存在一定的缺点，就是通过广角视镜只能实

现对某一区域的监测。

4.3采用盲区预警装置，实现视觉盲区的监测

通过盲区预警装置也能够有效的一定程度的防止由视觉

盲区而造成问题，一般情况下，会将该装置安装在传感器上，

从而来对车辆的行驶情况进行监测，当传感器监测到车辆正在

右转弯，就会通过特殊的方式来对司机进行提示，从而有效避

免在转弯过程中出现的交通事故问题，但是该方法只能用于对
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司机的提示，并不能够直接解决视觉盲区的问题。

5 制定预警装置与安全保障一体化系统

为了能够避免车辆在行驶过程中出现的各种问题，及时对

所接收的危险信号进行提示，保证车辆行驶的安全，可以通过

预警与安全保障一体化系统来实现，在该系统中，主要包括了

声音及光照的报警系统、自动补光系统以及后视镜的调控系统

和 360环视系统。通过声音及光照的报警系统，能够随时对车

内以及车外的实际情况进行检测，并对各种情况进行及时的预

警提示，当车辆在转弯的过程中，如果车辆存在一定的危险情

况下时，能够通过多种方式来对司机进行提示，同时也能对周

边的行人以及车辆等进行提示。通过自动补光系统的应用，能

够解决在夜晚等光线较差的条件下车辆行驶存在的问题，为车

辆行驶提供一定的照明，一般情况下，会选用 LED灯，并将

其安装在车辆的两侧，通过这种方法不仅能够实现对视觉盲区

的照明，还能够使得周围车辆不受其影响。通过后视镜的调控

系统的应用，能够根据传感器所监测到的车辆的实际情况，来

实现车辆转弯的过程中对后视镜的调整，使得司机能够观察到

后轮的周边区域。但是，由于所用后视镜的类型不同，会使得

可视的范围也不同，对于相同大小的镜面来说，凸面镜的可视

的范围更广阔，为了能够使得不同类型的后视镜能够应用于半

挂式的车辆中，需要对平面镜进行研究。通过相关的制度规定

可以得知，对于司机座椅具有一定的要求，需要保证其上方的

640mm处以及两侧的 36mm左右作为司机的眼点。辅以 AI智

能识别 360环视系统内监控的盲区内移动物体，并及时报警，

能够有效及时发现原视觉盲区内的事故隐患，从而有效地避免

事故的发生。在车辆转弯的过程中，系统会开始运行，传感器

能够及时地对车辆的转角数据进行搜集，并且能够根据所测的

角度对其进行有效的调整，最终实现司机对后轮周边区域的观

察，除此之外，还能够对视觉盲区的情况进行检测，如果发现

障碍物等情况能够及时地反馈给安全系统，最终做出相应的调

整，避免交通事故的发生，保证司机以及周围人员的安全。

6 结语

在车辆行驶的过程中，保证其安全是最重要的，但是对于

半挂式车辆来说，其在转弯的过程中会存在视觉盲区，从而威

胁到司机以及周边人群的生命安全，容易造成交通事故。因此，

为了避免此类问题，需要对其视觉盲区问题进行研究与分析，

从而避免交通事故的发生。随着目前技术的不断发展，可以采

用相应的技术来实现对视觉盲区的调整。通过实时监测预警系

统的应用，能够实现对车辆在转弯过程中视觉盲区的监测，能

够提前对危险情况进行监测并反馈给司机，与安全辅助系统相

互结合，能够有效地对存在的危险问题作出合理的调整，从而

保证车辆转弯的安全性，避免事故的发生。

通过对车辆在转弯过程中的变化情况，来建立出与之相应

的行驶路径模型，从而有效地计算出车辆在转弯过程中存在的

视觉盲区的范围。

为了能够实现对转弯过程中障碍物的监测，并建立相应的

模型，可以结合牵引车的变化等情况来建立相应的模型，能够

有效地计算出所存在障碍物与视觉盲区之间的距离，从而避免

出现事故。

根据实际情况对预警与安全保障系统进行合理的设计，通

过相关的试验发现，该系统能够根据司机驾驶车辆的情况给出

转弯以及预警情况的提示，实现对转弯时的预警，保证转弯的

安全性。

通过理论知识以及相关的计算与推论，能够促进半挂式车

辆安全预警以及安全保障的，之后通过实际中的车辆运行的试

验发现其具有一定的安全与可靠性。
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