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一种道路纵向附着系数估计方法

宋　翔　 李　旭　 张为公　 陈　伟　 徐启敏

（东南大学仪器科学与工程学院，南京 ２１００９６）

摘要：针对汽车纵向安全辅助系统道路自适应的要求，提出了一种道路纵向附着系数估计方法．该方法能够
同时适应高滑移率和低滑移率工况．首先基于简化魔术轮胎模型，利用递归最小二乘方法实时初步估计出
纵向附着系数，然后将所估计出的附着系数与轮胎模型参数作为扩充状态，利用扩展卡尔曼滤波算法，滤除

信号噪声，实现轮胎模型系数的自适应调整，最终实时获取准确的道路纵向附着系数估计，并通过车辆动力

学软件Ｃａｒｓｉｍ仿真验证了算法的有效性和可行性．结果表明该算法优于传统算法，在高滑移率和低滑移率
工况下都能够快速、准确地估计出道路附着系数，误差小于０１，响应时间小于１ｓ，满足车辆纵向安全辅助
系统的需要．
关键词：道路附着系数；递归最小二乘法；扩展卡尔曼滤波；汽车纵向安全辅助系统

中图分类号：Ｕ４６７

５１３　Ａｐｐｒｏａｃｈｔｏｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｏｆｖｅｈｉｃｌｅｒｏａｄｌｏｎｇｉｔｕｄｉｎａｌｆｒｉｃｔｉｏｎｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔ




