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基于电磁机械耦合再生制动系统的电动汽车稳定性控制
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摘要：针对现行电动汽车再生制动的不足，提出了一种电磁机械耦合再生制动系统，以克服摩擦制动和再生制动相

互独立控制的缺点。在此基础上，以内嵌侧向力约束的二自由度车辆模型为参考模型，基于直接制动输入分配和

模糊补偿控制提出了一种集成再生制动的电动汽车稳定性控制策略。以美国 ＦＭＶＳＳ１２６法规为试验工况和评价

指标，以及低附路面阶跃转向工况为例，应用 Ｍａｔｌａｂ／Ｓｉｍｕｌｉｎｋ＆ＣａｒＳｉｍ车辆动力学仿真试验平台，对有、无模糊补偿

控制的侧向稳定性、操纵响应性和能量回收率等进行对比分析。研究结果表明，有模糊补偿控制的车辆顺利通过

法规测试，所提出的模糊补偿稳定性控制策略具有很好的鲁棒性和横摆稳定性，减小了横摆角速度和质心侧偏角

的跟踪误差，即增加了行车安全性，又具有一定的制动能回收率。
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　　引言

汽车主动安全技术尤其是电子稳定性控制

（Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｔａｂｉｌｉｔｙｃｏｎｔｒｏｌ，ＥＳＣ）能够显著提高车
辆的操纵稳定性，是汽车主动安全领域的重要研究

内容
［１－２］

，也是电动汽车发展不可或缺的关键技术。

电动汽车尤其是再生制动能够有效解决能源和污染

问题
［３］
，因此，集成再生制动的电动汽车稳定性控

制对于提高制动能回收效率、降低能耗、增加行车安

全具有重要意义
［４－５］

。

目前，分布驱动电动汽车的稳定性控制方法均

通过驱动横摆力矩或基于现行再生制动技术的制动

横摆力矩实现横摆稳定性控制
［６－７］

。现行再生制动

技术通常采用两套独立的制动系统，即摩擦制动系

统和电机再生制动系统
［８－９］

，制动过程中再生制动

和摩擦制动需要协调控制。因此，上述系统均存在

协调控制难度大、消耗促动能、系统结构复杂、控制

参量多等问题
［１０－１１］

，不能有效地兼顾操纵稳定性和

制动能量回收。

针对现行电动汽车制动系统和稳定性控制存在

的问题，利用现代机电控制技术，提出一种电磁机械

耦合再生制动系统 （Ｅｌｅｃｔｒｏｍａｇｎｅｔｉｃ ｍｅｃｈａｎｉｃａｌ
ｃｏｕｐｌｅｄｒｅｇｅｎｅｒａｔｉｖｅｂｒａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍ，ＥＭＣＢ），集成电
子机械制动（Ｅｌｅｃｔｒｏｍｅｃｈａｎｉｃａｌｂｒａｋｉｎｇ，ＥＭＢ）系统
和再生制动的优点，克服两套制动系统相互独立的

缺点，在不消耗额外摩擦制动促动能的情况下实现

摩擦制动，实现电磁机械耦合再生制动，并基于该再

生制动系统和模糊补偿控制提出一种电动汽车稳定

性控制策略，旨在保证横摆稳定性的同时又回收一

定的制动能量。

１　电磁机械耦合再生制动系统及耦合机理

结合 ＥＭＢ和再生制动的优点［１２］
，根据机、电、

磁相互耦合作用机理，构建了基于轮毂电机的电磁

机械耦合再生制动系统，如图１所示。
制动时，电机处于制动状态，电机转子和电机定

子之间产生的电磁转矩通过传动装置从电机转子传

递到车轮，阻碍车轮转动，形成电磁制动；由于电机

定子、转子之间的电磁转矩互为作用力和反作用力，

因此该电磁转矩通过与电机定子固结的花键轴套传

递到螺杆，通过螺旋传动装置压紧制动盘形成摩擦

制动；花键轴套空套在固定轴上，螺杆与花键轴套通

过花键滑动配合，螺杆和螺母非自锁螺旋配合，导向

块限制螺母转动使其轴向滑动。因此，花键轴套驱

动螺杆和螺母沿轴向反向滑动，但右端推力轴承限

制了轴向位移，螺母或螺杆只能推动左端推力轴承

图 １　电磁机械耦合再生制动系统结构图

Ｆｉｇ．１　Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｉａｇｒａｍｏｆｅｌｅｃｔｒｏｍａｇｎｅｔｉｃ ｍｅｃｈａｎｉｃａｌ

ｃｏｕｐｌｅｄｒｅｇｅｎｅｒａｔｉｖｅｂｒａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍ
１．车轮　２．传动装置　３．电机转子　４．电机定子　５．制动盘　

６．制动钳　７．膜片弹簧　８．推力轴承　９．导向块　１０．螺母　

１１．螺杆　１２．花键轴套　１３．固定轴　１４．悬架安装销孔
　
轴向移动，克服膜片弹簧的弹性力，消除制动间隙，

推动制动钳压紧制动盘产生摩擦转矩，并通过销轴

作用在电机转子上，和其电磁转矩形成制动车轮的

耦合制动转矩。

电机的定子与螺杆花键轴套固定连接，电机制

动力矩通过传动装置制动车轮，同时通过花键轴套

驱动螺旋传动装置，因此有

ωｍ＝ｉｃωｗ
Ｔｂｅ＝ｉｃＴ{

Ｌ

（１）

式中　ωｍ、ωｗ———电机转子机械角速度、车轮角速
度，ｒａｄ／ｓ

ＴＬ、Ｔｂｅ———电机制动力矩、电磁制动转矩，Ｎ·ｍ
ｉｃ———传动装置的传动比

电机定子通过花键轴套驱动螺杆转动，螺杆既

能随花键轴转动又能沿花键轴滑动，螺母只能沿导

向块轴向滑动，电机制动力转矩通过螺旋传动装置

产生螺旋推力，螺旋传动方程可表达为

ＦＮ＝
η１ＴＬ

Ｒｓｔａｎ（αｓ＋ρｓ）
（２）

式中　ＦＮ———螺杆或螺母螺旋推力，Ｎ
Ｒｓ———螺杆螺母啮合半径，ｍ
αｓ———螺杆导程角，ｒａｄ
ρｓ———当量摩擦角，ｒａｄ
η１———螺旋传动装置机械效率

当螺旋推力不足以克服弹簧弹力消除制动间隙

时，螺旋推力与弹簧弹力互为作用力和反作用力，摩

擦制动不参与；当螺旋推力达到膜片弹簧的峰值点

Ｆｓ０时，制动间隙完全消除，随螺旋推力的继续增大，
摩擦制动开始起作用。因此，制动压力与螺旋推力、

弹性力的关系可表达为

Ｆｃ＝
０ （ＦＮ≤Ｆｓ０）

ＦＮ－Ｆｓ （ＦＮ＞Ｆｓ０{ ）
（３）
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式中　Ｆｃ———作用于制动盘上的压力，Ｎ
Ｆｓ０———制动间隙完全消除时对应的膜片弹

簧弹性力，Ｎ
Ｆｓ———膜片弹簧弹性力，Ｎ

其中，膜片弹簧弹性反力 Ｆ′ｓ与螺旋推力机构位
移之间的关系式为

Ｆ′ｓ＝ａｓλ
３
ｓ＋ｂｓλ

２
ｓ＋ｃｓλｓ （４）

式中　λｓ———螺旋推力机构位移，ｍ
ａｓ、ｂｓ、ｃｓ———膜片弹簧的结构系数

电机制动力矩 ＴＬ通过螺旋传动装置产生制动
压力 Ｆｃ作用在摩擦盘上，摩擦转矩通过销轴作用在
电机转子上，进而通过传动装置产生摩擦制动转矩

Ｔｂｃ，与电磁制动转矩一同构成 ＥＭＣＢ系统的总制动
力矩

Ｔｂｃ＝２ｉｃμｃＲｐＦｃ
Ｔｕ＝Ｔｂｅ＋Ｔ{

ｂｃ

（５）

式中　Ｔｕ、Ｔｂｃ———总制动力矩、摩擦制动转矩，Ｎ·ｍ
Ｒｐ———制动压力作用半径，ｍ
μｃ———制动盘摩擦因数

其中，电机制动力矩与摩擦制动促动力之间函

数关系式为

Ｆｃ＝

０ （ＦＮ≤Ｆｓ０）

η１ｉｃ
Ｒｓｔａｎ（αｓ＋ρｓ）

ＴＬ－Ｆｓ０ （ＦＮ＞Ｆｓ０{ ）
（６）

根据式（１）、（２）和式（５）可得总制动力矩方
程为

Ｔｕ＝（ｉｃ＋ｋＬｋｓ）ＴＬ－ｋｓＦｓ （７）

其中 ｋＬ＝
η１

Ｒｃ５ｔａｎ（αｓ＋ρｓ）
ｋｓ＝２ｉｃμｃＲｐｓｇｎ（ＦＮ－Ｆｓ）

式中　ｋＬ———螺旋推力系数
ｋｓ———弹性力系数
ｓｇｎ（ｘ）———关于 ｘ的符号函数

由式（７）可知，ＥＭＣＢ系统的总制动力矩 Ｔｕ是
关于电机制动转矩 ＴＬ的连续函数，引入无量纲参数
ｘｐ作为 ＥＭＣＢ系统的制动输入，满足 ｄＴｕ／ｄｘｐ连续，
如图２所示，总制动力矩 Ｔｕ、电机制动力矩 ＴＬ与 ｘｐ
的关系表达式为

ＴＬ＝
ａｐｘ

２
ｐ＋ｂｐｘｐ＋ｋｓＦｓ
ｉｃ２＋ｋＬｋｓ

Ｔｕ＝ａｐｘ
２
ｐ＋ｂｐｘ

{
ｐ

（８）

式中　ａｐ、ｂｐ———制动增益因子，Ｎ·ｍ
ｘｐ———制动输入

电磁机械耦合再生制动系统为再生制动和摩擦

制动集成耦合线控系统，利用电能回馈产生电磁制

动转矩，同时电磁制动转矩产生摩擦制动的促动动

图２　耦合机理关系

Ｆｉｇ．２　Ｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｏｆｃｏｕｐｌｅｄｍｅｃｈａｎｉｓｍ
　
力，在不消耗额外摩擦制动促动能的情况下实现摩

擦制动，电磁制动和摩擦制动形成电磁机械耦合系

统，共同作用实现车辆制动，其中制动过程的制动能

回收率可表达为

ηｅ＝
∫
ｔ

０
（ＴＬωｍ －ＰＣｕ －ＰＦｅ－Ｐｉｎｖ－Ｐｂａｔ）ｄｔ

ＥＶ ＋ＥＪ
（９）

式中　ηｅ———制动能回收率
ＥＶ、ＥＪ———整车平动动能损失、转动动能损

失，Ｊ
ＰＣｕ、ＰＦｅ、Ｐｉｎｖ、Ｐｂａｔ———电机铜耗、铁损、逆变器

损耗、电池充电损耗
［１３］

２　模糊补偿控制策略

横摆角速度 γ和质心侧偏角 β共同表征了车辆
的横摆稳定性，根据方向盘转角 δ和车速 ｖｘ由参考
模型 确 定 理 想 横 摆 角 速 度 γｄ和 质 心 侧 偏 角

βｄ
［１４－１５］

。以 γ、γｄ和 β、βｄ为控制变量，设计了双模
糊控制器和车轮分配补偿控制器，结构如图３所示，
当 γ和 γ－γｄ超出预设范围时将模糊输出 ｆｃ１、ｆｃ２分
配给四轮制动输入 ｘｐ＝（ｘｐ１，ｘｐ２，ｘｐ３，ｘｐ４），实现横摆
力矩控制，防止车辆失稳。

图 ３　模糊补偿控制器模型

Ｆｉｇ．３　Ｆｕｚｚｙｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌｍｏｄｅｌ
　
２１　参考模型和控制变量

多数驾驶员对车辆操纵特性的认知是基于二自

由度线性车辆模型，如图４所示，它反映了车辆线性
区域的响应，符合驾驶习惯。

以线性二自由度车辆模型为参考模型确定目标

横摆角速度和质心侧偏角
［１６］
，其运动微分方程可表

达为
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图 ４　二自由度线性车辆模型

Ｆｉｇ．４　２ＤＯＦｌｉｎｅａｒｖｅｈｉｃｌｅｄｙｎａｍｉｃｍｏｄｅｌ
　

ｍ（ｖ·ｙ＋ｖｘγ）＝Ｆｙｆｃｏｓδ＋Ｆｙｒ

Ｉｚγ
· ＝ｌｆＦｙｆｃｏｓδ－ｌｒＦ{

ｙｒ

（１０）

式中　ｍ———整车质量，ｋｇ
Ｉｚ———整车绕 ｚ轴的转动惯量，ｋｇ·ｍ

２

ｖｘ、ｖｙ———质心纵向车速、侧向车速，ｍ／ｓ
ｌｆ、ｌｒ———质心到前、后轴的距离，ｍ
Ｆｙｆ、Ｆｙｒ———前、后轴侧向力，Ｎ

考虑路面条件的限制和操纵响应滞后，通常采

用最大侧向加速度和延迟环节修正二自由度模型计

算的稳态横摆角速度和质心侧偏角间接获得目标

值
［１７－１８］

，为了尽可能使车辆处于线性可控区域，通

过约束模型内嵌的侧向力直接获得目标横摆角速度

和质心侧偏角，其表达式为

Ｆｙｆ＝ｍｉｎ｛ｋｙｆ（β＋ｌｆγ／ｖｘ－δ），０８５μｍｇｌｒ／Ｌ｝

Ｆｙｒ＝ｍｉｎ｛ｋｙｒ（β－ｌｒγ／ｖｘ），０８５μｍｇｌｆ／Ｌ{ ｝

（１１）
式中　μ———路面附着系数

Ｌ———轴距，ｍ
ｇ———重力加速度，ｍ／ｓ２

ｋｙｆ、ｋｙｒ———前、后轮侧偏刚度，Ｎ／ｒａｄ
２２　控制器设计

模糊控制具有模拟人脑抽象思维的特点，善于

表达知识和逻辑推理，对于复杂非线性系统控制显

示了鲁棒性好、控制性能高的优点，属于智能控制。

由于横摆角速度、质心侧偏角相互耦合，以及车辆运

动高度非线性，难以建立精确模型和进行解耦控制。

因此，采用高斯隶属函数和 Ｍａｍｄａｎｉ推理机设计了
横摆角速度和质心侧偏角的二维模糊控制器，平均

解模糊运算表达式为

ｆ^（ｘ）＝
∑
ｍ

ｌ１＝１
∑
ｎ

ｌ２＝１
ｙｌ１ｌ２ (ｆ ∏

２

ｉ＝１
μＡｌｉｉ（ｘｉ )）

∑
ｍ

ｌ１＝１
∑
ｎ

ｌ２＝
(

１
∏
２

ｉ＝１
μＡｌｉｉ（ｘｉ )）

（１２）

式中　ｆ^（ｘ）———模糊系统输出
μＡｌｉｉ（ｘｉ）———ｘｉ的隶属函数

ｙｌ１ｌ２ｆ ———单值模糊函数权值
ｌｉ———ｘｉ的模糊论域集合
ｍ、ｎ———模糊集个数

横摆角速度模糊控制器的输入、输出分别为：横

摆角速度跟踪误差 ｅγ及其变化率 ｄｅγ和控制器输出
ｆｃ１，如图５和表１所示。

图 ５　横摆角速度控制器隶属函数

Ｆｉｇ．５　Ｍｅｍｂｅｒｓｈｉｐｆｕｎｃｔｉｏｎｓｆｏｒｙａｗｒａｔｅｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ
　

表 １　横摆角速度控制器模糊规则

Ｔａｂ．１　Ｆｕｚｚｙｒｕｌｅｂａｓｅｆｏｒｙａｗｒａｔｅｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ

横摆角速度

跟踪误差 ｅγ

横摆角速度跟踪误差变化率 ｄｅγ
ＮＢ ＮＭ ＮＳ ＺＥ ＮＳ ＮＭ ＮＢ

ＮＢ ＮＶＢ ＮＶＢ ＮＶＢ ＮＢ ＮＭ ＮＳ ＺＥ
ＮＭ ＮＶＢ ＮＶＢ ＮＢ ＮＭ ＮＳ ＺＥ ＰＳ
ＮＳ ＮＶＢ ＮＭ ＮＳ ＮＳ ＺＥ ＰＳ ＰＭ
ＺＥ ＰＢ ＮＭ ＮＳ ＺＥ ＰＳ ＰＭ ＰＢ
ＰＳ ＮＭ ＮＳ ＺＥ ＰＳ ＰＳ ＰＭ ＰＶＢ
ＰＭ ＮＳ ＺＥ ＰＳ ＰＭ ＰＢ ＰＶＢ ＰＶＢ
ＰＢ ＺＥ ＰＳ ＰＭ ＰＢ ＰＶＢ ＰＶＢ ＰＶＢ

图 ６　质心侧偏角控制器隶属函数

Ｆｉｇ．６　Ｍｅｍｂｅｒｓｈｉｐｆｕｎｃｔｉｏｎｓｆｏｒｖｅｈｉｃｌｅｓｌｉｐａｎｇｌｅｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ

　　质心侧偏角模糊控制器的输入、输出分别为：质
心侧偏角跟踪误差 ｅβ及其变化率 ｄｅβ和控制器输出
ｆｃ２，如图６和表２所示。
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表 ２　质心侧偏角控制器模糊规则

Ｔａｂ．２　Ｆｕｚｚｙｒｕｌｅｂａｓｅｆｏｒｖｅｈｉｃｌｅｓｌｉｐａｎｇｌｅｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ

质心侧偏角

跟踪误差 ｅβ

质心侧偏角跟踪误差变化率 ｄｅβ
ＮＢ ＮＳ ＺＥ ＮＳ ＮＢ

ＮＢ ＮＢ ＮＢ ＮＳ ＮＳ ＺＥ

ＮＳ ＮＢ ＮＳ ＮＳ ＮＳ ＰＳ

ＺＥ ＮＢ ＮＳ ＺＥ ＰＳ ＰＢ

ＰＳ ＮＳ ＺＥ ＰＳ ＰＳ ＰＢ

ＰＢ ＺＥ ＰＳ ＰＳ ＰＢ ＰＢ

　　为了尽可能满足 ＥＳＣ控制在不干扰驾驶员操

纵的情况下介入并提供额外的横摆力矩辅助驾驶员

进行转向，特别在左右转向切换时易引起过度修正，

因此，对横摆角速度 γ及其跟踪误差 ｅγ和质心侧偏

角跟踪误差 ｅβ进行死区控制
［１９］
，其表达式为

γｓ＝

１ （γ＞γ０）

０ （γ≤｜γ０｜）

－１ （γ＜－γ０
{

）

Δγｓ＝

１ （ｅγ＞ｅγ０）

０ （ｅγ≤｜ｅγ０｜）

－１ （ｅγ＜－ｅγ０









 ）

Δβｓ＝

１ （ｅβ＞ｅβ０）

０ （ｅβ≤｜ｅβ０｜）

－１ （ｅβ＜－ｅβ０































 ）

（１３）

式中　Δβｓ、ｅβ０———质心侧偏角跟踪误差的死区控

制值和死区门限值，ｒａｄ

γｓ、Δγｓ———横摆角速度及其跟踪误差的死区

控制值，ｒａｄ／ｓ

γ０、ｅγ０———横摆角速度及其跟踪误差的死区

门限值，均大于０，ｒａｄ／ｓ

由横摆角速度和质心侧偏角控制器得到制动输

入 ｘｐ１和 ｘｐ２，根据 γｓ、Δγｓ、Δβｓ选择车轮施加制动输

入 ｘｐ
［２０］
，使车辆回到线性可控区域，直接车轮制动

输入分配关系如表３所示。

表 ３　车轮分配补偿控制

Ｔａｂ．３　Ｗｈｅｅｌｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎａｎｄｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌ

决策依据 分配车轮 补偿控制输出

γｓ＞０　Δγｓ＞０　Δβｓ＝０ 内后轮 （０，０，ｆｃ１，０）

γｓ＞０　Δγｓ＜０　Δβｓ＝０ 外前轮 ＋外后轮 （０，－ｆｃ１，０，ｆｃ２）

γｓ＜０　Δγｓ＞０　Δβｓ＝０ 外前轮 ＋外后轮 （ｆｃ１，０，－ｆｃ２，０）

γｓ＜０　Δγｓ＜０　Δβｓ＝０ 内后轮 （０，０，０，－ｆｃ１）

γｓ＞０　Δβｓ＞０ 外前轮 ＋外后轮 （０，ｆｃ２，０，－ｆｃ１）

γｓ＜０　Δβｓ＞０ 外后轮 ＋外前轮 （０，－ｆｃ１，０，ｆｃ２）

γｓ＞０　Δβｓ＜０ 内前轮 ＋内后轮 （ｆｃ１，０，－ｆｃ２，０）

γｓ＜０　Δβｓ＜０ 内后轮 ＋内前轮 （－ｆｃ２，０，ｆｃ１，０）

３　控制性能分析

依据前述 ＥＭＣＢ系统的耦合机理和模糊补偿
控制策略，针对具有四轮电磁机械耦合再生制动系

统的小型电动汽车，参数见表 ４，在 Ｍａｔｌａｂ／Ｓｉｍｕｌｉｎｋ
中构建新型再生制动系统模型和模糊补偿控制器模

型，在 ＣａｒＳｉｍ中构建整车动力学模型和驾驶员模
型，建立 Ｓｉｍｕｌｉｎｋ＆ＣａｒＳｉｍ车辆动力学仿真试验平
台，以美国 ＦＭＶＳＳ１２６法规为试验工况和评价指
标

［２１］
，以及低附路面下阶跃转向工况为例，对有、无

模糊补偿控制的侧向稳定性、操纵响应性、能量回收

率等进行对比分析。其中，无模糊补偿控制时新型

制动系统不起作用，此时制动能回收率为０。

表 ４　车辆和电机参数

Ｔａｂ．４　Ｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｖｅｈｉｃｌｅａｎｄｅｌｅｃｔｒｉｃｍｏｔｏｒ

　　参数 数值 　　参数 数值

整车质量／ｋｇ １２３１ 电机峰值功率／ｋＷ １６

质心高／ｍ ０５４ 电机峰值扭矩／（Ｎ·ｍ） １２０

前轮到质心距离／ｍ １２６５ 电机额定功率／ｋＷ １１

后轮到质心距离／ｍ １３３５ 电机额定转速／（ｒ·ｍｉｎ－１） １２００

３１　阶跃转向工况
阶跃转向工况的试验条件：路面附着系数为

０５，初始车速为 ６０ｋｍ／ｈ，方向盘转角为由（０２ｓ，
０°）阶跃为（０３ｓ，９０°）。为了验证模糊补偿控制器
在大侧偏角下的控制性能，在试验初始阶段施加一

个横摆力矩使车辆产生较大侧滑，关闭模糊补偿控

制器；当质心侧偏角超出设定门限值时开启模糊补

偿控制器，不再施加横摆力矩，试验结果如图 ７
所示。

图 ７　阶跃输入工况下的控制性能

Ｆｉｇ．７　Ｃｏｎｔｒｏｌｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｕｎｄｅｒｓｔｅｐｉｎｐｕｔ
　
在附加横摆力矩的作用下，质心侧偏角和横摆

角速度迅速增加超出目标值，车辆发生大侧滑进入

非线性区，此时质心侧偏角控制器作为主控制器，选

择右前轮制动和右后轮进行制动，如图 ７、８所示，
质心侧偏角迅速收敛，横摆角速度出现超调；当质

心侧偏角回到死区控制门限值范围内时，横摆角
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图 ８　ＥＭＣＢ系统制动输入（阶跃）

Ｆｉｇ．８　ＢｒａｋｉｎｇｉｎｐｕｔｏｆＥＭＣＢｓｙｓｔｅｍ
　

速度控制器作为主控制器，质心侧偏角控制器作为

补偿控制器，横摆角速度和质心侧偏角很快收敛到

目标值附近，车辆由非线性区回到线性可控区。

３２　正弦延迟工况

ＦＭＶＳＳ１２６法规以正弦延迟开环工况评价 ＥＳＣ
控制系统的性能，路面附着系数设为 ０８５，车速为
（８０±２）ｋｍ／ｈ。以 １３５（°）／ｓ的速度增加方向盘
转角至侧向加速度达到０５５ｇ，进行６组试验，通过
线性拟合确定侧向加速度为 ０３ｇ对应的方向盘转
角为 Ａ＝３２°。在得到方向盘转角 ３２°后，以初始幅
值４８°和１６°的增幅、０７Ｈｚ的频率进行正弦转角输
入，第 ２个波峰处保持 ５００ｍｓ后回正，一直达到
２０８°，如果２０８°＜２７０°，则最后一次试验的方向盘转
角为２７０°，如图９ａ所示。

图 ９　ＦＭＶＳＳ１２６正弦延迟试验结果

Ｆｉｇ．９　ＳｉｎｅｗｉｔｈｄｗｅｌｌｔｅｓｔｓｏｆＦＭＶＳＳ１２６

　　如图９所示，随方向盘转角的增加，横摆角速度
和侧向位移随之增加，当方向盘转角输入达到 ４Ａ
时，无模糊补偿控制的车辆失去稳定性，没有通过法

规测试。有模糊补偿控制的车辆继续保持侧向稳定

性，在转角输入结束后的２个时间点（２９３ｓ和３６８ｓ）
处的横摆角速度都很小，当转角幅值大于 ５Ａ后，
１０７ｓ的侧向位移全都大于１８３ｍ，通过法规测试，
具体评价指标如表５所示。

以上述试验过程中无模糊补偿控制的车辆失

稳时的转角输入工况为例，对稳定性表征参数进

　　 表 ５　ＦＭＶＳＳ１２６评价指标

Ｔａｂ．５　ＥｖａｌｕａｔｉｏｎｉｎｄｉｃａｔｏｒｓｏｆＦＭＶＳＳ１２６

方向

盘转

角／（°）

侧向位移

（１０７ｓ）／ｍ

横摆角速度

（２９３ｓ）／％

横摆角速度

（３６８ｓ）／％

试验值 指标值 试验值 指标值 试验值 指标值

１６０ ２６８

１７６ ２７０

１９２ ２７１

２０８ ２７２

２７０ ２８４

≥１８３

００５６

００５３

００５０

００４６

００２５

≤３５

００４９

００４７

００４５

００４４

００４４

≤２０
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一步分析。如图 １０、１１示，无模糊补偿控制的车
辆在转角回正后横摆角速度持续增加，质心侧偏

角相平面发散不收敛，车辆失稳；有模糊补偿控制

的实际质心侧偏角相平面偏离目标值较小范围，

但质心侧偏角控制在 －２°～２°线性可控区域内。
如图 １１～１３所示，通过四轮 ＥＭＣＢ系统的适当制
动干预，横摆角速度能很好地跟随方向盘转角变

化，最大侧向位移比无模糊控制的要小，车辆没有

出现失稳现象，同时又可以回收 ２０％由于辅助制
动损失的整车动能，既保证了侧向稳定性，又兼顾

了一定的制动能回收率。

图 １０　质心侧偏角相平面

Ｆｉｇ．１０　Ｖｅｈｉｃｌｅｓｌｉｐａｎｇｌｅｐｈａｓｅｐｌａｎｅ
　

图 １１　横摆速度跟踪变化

Ｆｉｇ．１１　Ｔｒａｃｋｉｎｇｃｈａｎｇｅｓｏｆｙａｗｒａｔｅ
　

４　结论

（１）基于横摆角速度和质心侧偏角设计的双模
糊控制器兼顾了操纵稳定性和轨迹跟随性，具有比

　　

图 １２　车辆运动轨迹和制动能回收率

Ｆｉｇ．１２ Ｔｒａｃｋｏｆｖｅｈｉｃｌｅａｎｄｂｒａｋｉｎｇｅｎｅｒｇｙｒｅｃｏｖｅｒｙｅｆｆｉｃｉｅｎｃｙ
　

图 １３　ＥＭＣＢ系统制动输入（正弦）

Ｆｉｇ．１３　ＢｒａｋｉｎｇｉｎｐｕｔｏｆＥＭＣＢｓｙｓｔｅｍ
　
较好的鲁棒性和操纵响应性。

　　（２）基于质心侧偏角跟踪误差和横摆角速度及
其跟踪误差的死区控制门限的模糊补偿策略有效减

小了横摆角速度和质心侧偏角的跟踪误差，避免了

对驾驶员的过度干扰和修正。

（３）基于 ＥＭＣＢ再生制动系统的电动汽车稳定
性控制策略满足法规要求，既保证了电动汽车的横

摆稳定性，又具有一定的制动能回收率，增加了电动

汽车的续驶里程和行车安全性。

参 考 文 献

１　ＦＵＲＵＫＡＷＡＹ，ＡＢＥＭ．Ａｄｖａｎｃｅｄｃｈａｓｓｉｓｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍｓｆｏｒｖｅｈｉｃｌｅｈａｎｄｌｉｎｇａｎｄａｃｔｉｖｅｓａｆｅｔｙ［Ｊ］．ＶｅｈｉｃｌｅＳｙｓｔｅｍＤｙｎａｍｉｃｓ，
１９９７，２８（２－３）：５９－８６．

２　李亮，贾钢，宋健，等．汽车动力学稳定性控制研究进展［Ｊ］．机械工程学报，２０１３，４９（２４）：９５－１０７．
ＬＩＬｉａｎｇ，ＪＩＡ Ｇａｎｇ，ＳＯＮＧ Ｊｉａｎ，ｅｔａｌ．Ｐｒｏｇｒｅｓｓｏｎｖｅｈｉｃｌｅｄｙｎａｍｉｃｓｓｔａｂｉｌｉｔｙｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＭｅｃｈａｎｉｃａｌ
Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１３，４９（２４）：９５－１０７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

３　张俊智，吕辰，李禹?，等．电驱动乘用车制动能回收技术发展现状与展望［Ｊ］．汽车工程，２０１４，３６（８）：９１１－９１８．
ＺＨＡＮＧＪｕｎｚｈｉ，ＬＣｈｅｎ，ＬＩＹｕｔｏｎｇ，ｅｔａｌ．Ｓｔａｔｕｓｑｕｏａｎｄｐｒｏｓｐｅｃｔｏｆｒｅｇｅｎｅｒａｔｉｖｅｂｒａｋｉｎｇｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙｉｎｅｌｅｃｔｒｉｃｃａｒｓ［Ｊ］．
ＡｕｔｏｍｏｔｉｖｅＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１４，３６（８）：９１１－９１８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

４　ＥＭＩＲＬＥＲＭＴ，ＫＡＨＲＡＭＡＮＫ，爦ＥＮＴＲＫＭ，ｅｔａｌ．Ｌａｔｅｒａｌｓｔａｂｉｌｉｔｙｃｏｎｔｒｏｌｏｆｆｕｌｌｙｅｌｅｃｔｒｉｃｖｅｈｉｃｌｅｓ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌ
ｏｆＡｕｔｏｍｏｔｉｖｅＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１５，１６（２）：３１７－３２８．

５　ＮＡＩＴＯＭ，ＫＯＩＫＥＹ，ＯＳＡＫＩＳ，ｅｔａｌ．ＤｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆｒｅｇｅｎｅｒａｔｉｖｅｃｏｏｐｅｒａｔｉｖｅｂｒａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍｗｉｔｈｃｏｎｖｅｎｔｉｏｎａｌＥＳＣ［Ｃ］．ＳＡＥ
Ｐａｐｅｒ２０１４ ０１ ０３３１，２０１４．

６　ＳＯＮＧＰ，ＴＯＭＩＺＵＫＡＭ，ＺＯＮＧＣ．Ａｎｏｖｅｌｉｎｔｅｇｒａｔｅｄｃｈａｓｓｉｓｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｆｏｒｆｕｌｌｄｒｉｖｅｂｙｗｉｒｅｖｅｈｉｃｌｅｓ［Ｊ］．ＶｅｈｉｃｌｅＳｙｓｔｅｍ

５１３第 １期　　　　　　　　　　　张露 等：基于电磁机械耦合再生制动系统的电动汽车稳定性控制



Ｄｙｎａｍｉｃｓ，２０１５，５３（２）：２１５－２３６．
７　余卓平，冯源，熊璐．分布式驱动电动汽车动力学控制发展现状综述［Ｊ］．机械工程学报，２０１３，４９（８）：１０５－１１４．
ＹＵＺｈｕｏｐｉｎｇ，ＦＥＮＧＹｕａｎ，ＸＩＯＮＧＬｕ．Ｒｅｖｉｅｗｏｎｖｅｈｉｃｌｅｄｙｎａｍｉｃｓｃｏｎｔｒｏｌｏｆｄｉｓｔｒｉｂｕｔｅｄｄｒｉｖｅｅｌｅｃｔｒｉｃｖｅｈｉｃｌｅ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ
ＭｅｃｈａｎｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１３，４９（８）：１０５－１１４．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

８　ＤＩＮＭＥＮＥ，ＧＶＥＮＢＡ．Ａｃｏｎｔｒｏｌｓｔｒａｔｅｇｙｆｏｒｐａｒａｌｌｅｌｈｙｂｒｉｄｅｌｅｃｔｒｉｃｖｅｈｉｃｌｅｓｂａｓｅｄｏｎｅｘｔｒｅｍｕｍｓｅｅｋｉｎｇ［Ｊ］．Ｖｅｈｉｃｌｅ
ＳｙｓｔｅｍＤｙｎａｍｉｃｓ，２０１２，５０（２）：１９９－２２７．

９　ＺＯＵＺ，ＣＡＯＪ，ＣＡＯＢ，ｅｔａｌ．Ｅｖａｌｕａｔｉｏｎｓｔｒａｔｅｇｙｏｆｒｅｇｅｎｅｒａｔｉｖｅｂｒａｋｉｎｇｅｎｅｒｇｙｆｏｒｓｕｐｅｒｃａｐａｃｉｔｏｒｖｅｈｉｃｌｅ［Ｊ］．ＩＳＡＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ，
２０１５，５５：２３４－２４０．

１０　ＬＯＮＧＢ，ＬＩＭ ＳＴ，ＢＡＩＺＦ，ｅｔａｌ．Ｅｎｅｒｇｙｍａｎａｇｅｍｅｎｔａｎｄｃｏｎｔｒｏｌｏｆｅｌｅｃｔｒｉｃｖｅｈｉｃｌｅｓ，ｕｓｉｎｇｈｙｂｒｉｄｐｏｗｅｒｓｏｕｒｃｅｉｎ
ｒｅｇｅｎｅｒａｔｉｖｅｂｒａｋｉｎｇｏｐｅｒａｔｉｏｎ［Ｊ］．Ｅｎｅｒｇｉｅｓ，２０１４，７（７）：４３００－４３１５．

１１　刘杨，孙泽昌，王猛．新能源汽车解耦式电液复合制动系统［Ｊ］．中南大学学报：自然科学版，２０１５，４６（３）：８３５－８４２．
ＬＩＵＹａｎｇ，ＳＵＮＺｅｃｈａｎｇ，ＷＡＮＧＭｅｎｇ．Ｄｅｃｏｕｐｌｅｄｅｌｅｃｔｒｏｈｙｄｒａｕｌｉｃｂｒａｋｅｓｙｓｔｅｍｆｏｒｎｅｗｅｎｅｒｇｙｖｅｈｉｃｌｅｓ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ
ＣｅｎｔｒａｌＳｏｕｔｈＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ：ＳｃｉｅｎｃｅａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１５，４６（３）：８３５－８４２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１２　ＷＡＮＧＧ，ＸＩＡＯＨ，ＺＨＡＮＧＪ，ｅｔａｌ．ＥｎｅｒｇｙｒｅｇｅｎｅｒａｔｉｖｅｂｒａｋｉｎｇＡＢＳｃｏｎｔｒｏｌｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｆｅｅｄｂａｃｋｌｏｃｋｕｐｄｒｉｖｉｎｇｂｒａｋｉｎｇ
ｉｎｔｅｇｒａｔｅｄｓｙｓｔｅｍｆｏｒｅｌｅｃｔｒｉｃｖｅｈｉｃｌｅｓ［Ｊ］．Ｍｅｃｈａｎｉｋａ，２０１２，１８（３）：３４１－３４６．

１３　卢东斌，欧阳明高，谷靖，等．电动汽车永磁同步电机最优制动能回馈控制［Ｊ］．中国电机工程学报，２０１３，３３（３）：８３－９１．
ＬＵＤｏｎｇｂｉｎ，ＯＵＹＡＮＧＭｉｎｇｇａｏ，ＧＵＪｉｎｇ，ｅｔａｌ．Ｏｐｔｉｍａｌｒｅｇｅｎｅｒａｔｉｖｅｂｒａｋｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｐｅｒｍａｎｅｎｔｍａｇｎｅｔｓｙｎｃｈｒｏｎｏｕｓｍｏｔｏｒｓ
ｉｎｅｌｅｃｔｒｉｃｖｅｈｉｃｌｅｓ［Ｊ］．ＰｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＥｌｅｃｔｒｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１３，３３（３）：８３－９１．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１４　张利鹏，李亮，祁炳楠，等．双电机分布式驱动汽车高速稳定性机电耦合控制［Ｊ］．机械工程学报，２０１５，５１（１６）：２９－４０．
ＺＨＡＮＧＬｉｐｅｎｇ，ＬＩＬｉａｎｇ，ＱＩＢｉｎｇｎａｎ，ｅｔａｌ．Ｈｉｇｈｓｐｅｅｄｓｔａｂｉｌｉｔｙｅｌｅｃｔｒｏｍｅｃｈａｎｉｃａｌｃｏｕｐｌｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｄｕａｌｍｏｔｏｒｄｉｓｔｒｉｂｕｔｅｄ
ｄｒｉｖｅｅｌｅｃｔｒｉｃｖｅｈｉｃｌｅ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＭｅｃｈａｎｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１５，５１（１６）：２９－４０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１５　ＢＯＡＤＡＢＬ，ＢＯＡＤＡＭ ＪＬ，ＤｉａｚＶ．Ｆｕｚｚｙｌｏｇｉｃａｐｐｌｉｅｄｔｏｙａｗｍｏｍｅｎｔｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｖｅｈｉｃｌｅｓｔａｂｉｌｉｔｙ［Ｊ］．ＶｅｈｉｃｌｅＳｙｓｔｅｍ
Ｄｙｎａｍｉｃｓ，２００５，４３（１０）：７５３－７７０．

１６　ＪＯＮＡＳＳＯＮＭ，ＡＮＤＲＥＡＳＳＯＮＪ，ＳＯＬＹＯＭ Ｓ，ｅｔａｌ．Ｕｔｉｌｉｚａｔｉｏｎｏｆａｃｔｕａｔｏｒｓｔｏｉｍｐｒｏｖｅｖｅｈｉｃｌｅｓｔａｂｉｌｉｔｙａｔｔｈｅｌｉｍｉｔ：ｆｒｏｍ
ｈｙｄｒａｕｌｉｃｂｒａｋｅｓｔｏｗａｒｄｅｌｅｃｔｒｉｃｐｒｏｐｕｌｓｉｏｎ［Ｊ］．ＡＳＭＥＪｏｕｒｎａｌｏｆＤｙｎａｍｉｃＳｙｓｔｅｍｓ，Ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ，ａｎｄＣｏｎｔｒｏｌ，２０１１，１３３（５）：
５０２－５０６．

１７　ＹｉＫ，ＣＨＵＮＧＴ，ＫＩＭＪ，ｅｔａｌ．Ａｎｉｎｖｅｓｔｉｇａｔｉｏｎｉｎｔｏｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｌｂｒａｋｉｎｇｓｔｒａｔｅｇｉｅｓｆｏｒｖｅｈｉｃｌｅｓｔａｂｉｌｉｔｙｃｏｎｔｒｏｌ［Ｊ］．Ｐｒｏｃ．ＩＭｅｃｈ
Ｅ，ＰａｒｔＤ：ＪｏｕｒｎａｌｏｆＡｕｔｏｍｏｂｉｌｅＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２００３，２１７（１２）：１０８１－１０９３．

１８　林程，彭春雷，曹万科．独立驱动电动汽车稳定性的滑模变结构控制［Ｊ］．汽车工程，２０１５，３７（２）：１３２－１３８．
ＬＩＮＣｈｅｎｇ，ＰＥＮＧＣｈｕｎｌｅｉ，ＣＡＯＷａｎｋｅ．Ｓｌｉｄｉｎｇｍｏｄｅｖａｒｉａｂｌｅｓｔｒｕｃｔｕｒｅｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｔｈｅｓｔａｂｉｌｉｔｙｏｆｉｎｄｅｐｅｎｄｅｎｔｄｒｉｖｅｅｌｅｃｔｒｉｃ
ｖｅｈｉｃｌｅ［Ｊ］．ＡｕｔｏｍｏｔｉｖｅＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１５，３７（２）：１３２－１３８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１９　ＲＵＢＩＮＤ，ＡＲＯＧＥＴＩＳＡ．Ｖｅｈｉｃｌｅｙａｗｓｔａｂｉｌｉｔｙｃｏｎｔｒｏｌｕｓｉｎｇａｃｔｉｖｅｌｉｍｉｔｅｄｓｌｉｐｄｉｆｆｅｒｅｎｔｉａｌｖｉａｍｏｄｅｌｐｒｅｄｉｃｔｉｖｅｃｏｎｔｒｏｌｍｅｔｈｏｄｓ
［Ｊ］．ＶｅｈｉｃｌｅＳｙｓｔｅｍＤｙｎａｍｉｃｓ，２０１５，５３（９）：１３１５－１３３０．

２０　余志生．汽车理论［Ｍ］．北京：机械工业出版社，２００９：１８７－１９３．
２１　ＮＨＴＳＡ．ＦｅｄｅｒａｌＭｏｔｏｒＶｅｈｉｃｌｅＳａｆｅｔｙＳｔａｎｄａｒｄｓＮｏ．１２６［ＥＢ／ＯＬ］．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｎｈｔｓａ．ｇｏｖ／Ｌａｗｓ＋＆＋Ｒｅｇｕｌａｔｉｏｎｓ／Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃ＋

Ｓｔａｂｉｌｉｔｙ＋Ｃｏｎｔｒｏｌ＋（ＥＳＣ），



２００７．

（上接第 ３３２页）
１６　ＧＯＧＵＧ．ＳｔｒｕｃｔｕｒａｌｓｙｎｔｈｅｓｉｓｏｆｆｕｌｌｙｉｓｏｔｒｏｐｉｃｐａｒａｌｌｅｌｒｏｂｏｔｓｗｉｔｈＳｃｈｏｎｆｌｉｅｓｍｏｔｉｏｎｓｖｉａｔｈｅｏｒｙｏｆｌｉｎｅａｒｔｒａｎｓｆｏｒｍａｔｉｏｎｓａｎｄ

ｅｖｏｌｕｔｉｏｎａｒｙｍｏｒｐｈｏｌｏｇｙ［Ｊ］．ＥｕｒｏｐｅａｎＪｏｕｒｎａｌｏｆＭｅｃｈａｎｉｃｓＡ／Ｓｏｌｉｄｓ，２００７，２６（２）：２４２－２６９．
１７　张彦斌，吴鑫．完全解耦二维移动二维转动并联机构结构综合［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１３，４４（８）：２５０－２５６．ｈｔｔｐ：∥

ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１３０８４３＆ｆｌａｇ＝１．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１３．
０８．０４３．
ＺＨＡＮＧＹａｎｂｉｎ，ＷＵＸｉｎ．Ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｓｙｎｔｈｅｓｉｓｏｆｆｕｌｌｙｄｅｃｏｕｐｌｅｄｔｗｏｔｒａｎｓｌａｔｉｏｎａｌａｎｄｔｗｏｒｏｔａｔｉｏｎａｌｐａｒａｌｌｅｌｍｅｃｈａｎｉｓｍｓ［Ｊ／
ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１３，４４（８）：２５０－２５６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１８　ＺＥＮＧＤＸ，ＨＯＵＹＬ，ＣＨＡＮＧＷ，ｅｔａｌ．Ｔｙｐｅｓｙｎｔｈｅｓｉｓｏｆｔｈｅｔｒａｎｓｌａｔｉｏｎａｌｄｅｃｏｕｐｌｅｄｐａｒａｌｌｅｌｍｅｃｈａｎｉｓｍｂａｓｅｄｏｎｓｃｒｅｗｔｈｅｏｒｙ
［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＨａｒｂｉｎＩｎｓｔｉｔｕｔｅｏｆＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１４，２１（１）：８４－９１．

１９　张彦斌，刘宏昭，吴鑫．基于互易螺旋理论的无奇异完全各向同性移动并联机构型综合［Ｊ］．机械工程学报，２００８，
４４（１０）：８３－８８．
ＺＨＡＮＧＹａｎｂｉｎ，ＬＩＵＨｏｎｇｚｈａｏ，ＷＵＸｉｎ．Ｔｙｐｅｓｙｎｔｈｅｓｉｓｏｆｎｏｎｓｉｎｇｕｌａｒｆｕｌｌｙｉｓｏｔｒｏｐｉｃｔｒａｎｓｌａｔｉｏｎａｌｐａｒａｌｌｅｌｍｅｃｈａｎｉｓｍｓｂａｓｅｄ
ｏｎｔｈｅｏｒｙｏｆｒｅｃｉｐｒｏｃａｌｓｃｒｅｗ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＭｅｃｈａｎｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２００８，４４（１０）：８３－８８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２０　秦友蕾，曹毅，陈海，等．完全解耦 ３Ｔ２Ｒ并联机器人构型综合方法［Ｊ］．航空学报，２０１６，３７（６）：１９８３－１９９１．
ＱＩＮＹｏｕｌｅｉ，ＣＡＯＹｉ，ＣＨＥＮＨａｉ，ｅｔａｌ．Ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｓｙｎｔｈｅｓｉｓｍｅｔｈｏｄｏｆｆｕｌｌｙｄｅｃｏｕｐｌｅｄ３Ｔ２Ｒｐａｒａｌｌｅｌｒｏｂｏｔｉｃｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒｓ［Ｊ］．
ＡｃｔａＡｅｒｏｎａｕｔｉｃａｅｔＡｓｔｒｏｎａｕｔｉｃａＳｉｎｉｃａ，２０１６，３７（６）：１９８３－１９９１．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

６１３ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１７年


