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无人驾驶路径跟踪控制计算方法

伍建伟１，２　 孙蓓蓓１　 傅琪迪１　 刘彦豪１

（１东南大学机械工程学院，南京２１１１８９）
（２桂林电子科技大学机电工程学院，桂林５４１００４）

摘要：考虑到自动驾驶车辆的轨迹跟踪控制缺乏统一的计算方法，特别是在误差计算、跟踪点确定和前馈控

制器设计等方面，提出了完整的路径跟踪控制计算方法．首先，根据车辆坐标系的动力学方程和路径跟踪模
型，得到误差形式的控制方程．然后，根据车辆当前的状态建立跟踪控制模型来获得车辆状态的偏差．最后，
根据动力学方程的特点，设计了具有前馈控制的线性二次调节控制器．在此基础上，采用 ＭＡＴＬＡＢ语言开
发程序，给出了仿真实例轨迹跟随控制的计算时间、抗干扰性和可靠性分析的仿真结果．通过与文献实验结
果对比，证明了所提出的计算方法是有效、可靠的，能够实现实时抗干扰的跟踪控制性能．同时，通过有无前
馈的仿真结果表明，引入前馈控制能够消除稳态误差，获得更好的控制性能．
关键词：路径跟踪；无人驾驶；前馈控制；线性二次调节控制器
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