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加强智能自动驾驶汽车的研发，是为了对我国汽车

的基本方式进行改变，利用智能化技术代替汽车司机，

实现预防和降低安全事故的发生，解决大部分汽车司机

大量驾车时间。智能化自动驾驶汽车具有两种模式，即

自动行驶和遥控行驶两种模式，采用的是光电传感器自

动辨识行驶路径，在控制技术的应用下完成汽车行驶工

作。汽车底盘技术在智能自动驾驶汽车中，是非常重要

的一部分和关键技术，加强对汽车底盘技术的研究，能

够进一步保证汽车驾驶的安全。

一、汽车底盘系统的组成和工作原理分析

智能自动化汽车底盘系统是由传感器、控制系统和

执行系统等组成，其中传感器系统又是由路径传感器、

防颤传感器和启停系统组成；控制系统主要就是不同的

控制器来组成；而执行系统是由轮毅电机、线控转向和

液压制动等系统组成 [1]。汽车底盘系统的工作原理是：

路径光电传感器是通过光敏电阻和高亮度白光发光二极

管组成，主要是通过路径上的白线和道路背景对可见光

反射程度对车辆的横向偏差进行检测；控制系统需要根

据所检测出来的偏差对转向角进行控制，并在输出指令

的控制下，完成一系列操作。智能自动汽车底盘系统控

制的原理图如图所示：

智能自动汽车底盘系统控制原理图

二、智能自动汽车底盘控制系统设计分析

1. 自动控制系统设计的指标分析

加强自动控制系统的设计主要是为了实现和满足以

下几种性能：第一，实现对自动汽车的车速控制。自动

无人驾驶汽车的车速控制是非常重要的一项内容，由于

目前无人驾驶汽车主要在固定区域内行驶，所以会有限

速要求，为此，需要在设计工作的时候，将车速控制在

20km/h，同时还需要在特定的环境下，平稳的减速。第

二，要实现道路跟踪的准确性和实时性。目前，智能自

动驾驶汽车需要在期望的路径上做出转向反应，以此来

保证控制工作的准确性。在设计工作的时候，需要结合

车辆的特性和城市环境行驶要求来完成道路跟踪设计，

保证无人驾驶汽车可以在车道线以内行驶。第三，要保

证车辆的安全性和稳定性。为了推动智能自动驾驶汽车

的发展，实现智能自动驾驶汽车的交通运输工作，驾驶

过程中的安全性和特殊性也是非常重要的。如果在设计

中没有做到精准设计，也没有按着标准和要求来设计，

那么就会增加智能车控制系统的危险性行为，如侧翻、

追尾等等，而这方面的内容主要体现在转向角度的设计

和横向加速度的设计 [2]。

2. 自动控制系统的整体方案

通过对智能系统控制功能的分析来说，主要包括以

下几个系统，即对环境的感知系统、决策系统、对车辆

的控制系统和执行系统等等。每一个系统之间联系都是

非常密切的，主要是通过通信总线来完成数据内容交换。

如环境感知系统是采用磁传感器导航为主的方案；决策

系统是通过传感器的感知信息，结合对车辆的具体情况

和环境等分析和处理，然后输出速度和转向命令。

三、智能自动驾驶汽车底盘技术研究

1. 制动系统中线控制动和线控转向的研究

制动系统中线控制动和线控转向在智能自动驾驶汽

车底盘设计中占有非常重要的位置和作用，同时也是汽

车底盘技术的关键。在智能自动驾驶汽车中，制动系统

是与车辆安全性有直接关系的，所以在对制动系统的设

计中，尽量要少改动一些制动系统的结构，而为了实现

线控制动的功能，在液压主缸的操纵上增加电机驱动机

构，以此来实现线控制动，最好是将原有的制动系统进

行保留，作为备份系统使用。其次，对于线控转向系统

来说，它撤去了方向盘和转向轮之间的机械连接，从根
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本解决了传统转向系统的固定传动比造成汽车转向特性

随车速而变化的缺陷。线控转向可以更好的保证汽车的

稳定性。（在电动车系统中可以设计网络通信，能够更有

效的实现对油门的控制工作，在这种控制油门控制系统

下，只需要汽车的控制系统向车辆驱动电机发送符合通

信协议的转矩报文就可以，就能对车辆速度进行有效的

控制。就目前来看，电动车的零部件控制单元和整车控

制器之间，采用的都是周期性通报，报文的设计格式采

用的是 CAN2.0A 标准帧格式。最后，转向系统技术控制，

对于转向系统来说，需要先对转向电机型号进行选择，

目前常用的是永磁直流电动机，不但效率高，控制性能

还比较简单，可以在无人驾驶汽车中被广泛的应用。转

向控制主要是通过传感器来控制转向角度，在智能自动

驾驶汽车中，应用最多的数字编码器是数字传感器，通

过将测得的角位移转换为脉冲形式的数字信号输出。光

电编码盘角度传感器可以分为两种，即绝对式光电编码

盘和增量式光电编码盘。绝对式光电编码盘可以将角度

坐标的绝对值有效读出来，具有准确性高的特点；而增

量式光电编码盘是专门测量转动体角位移的累积量，它

虽然构造相对来说比较简单，具有很强的可靠性，但是

却无法保证准确性。增量式光电编码盘，是在一个码盘

上开出两条码道，然后，通过两条码道中的缝隙来表示

码盘的零位。码道上的缝隙决定着脉冲数量，最后将这

些脉冲进行整合并输出，计算出相位差。

2. 智能自动驾驶汽车的滑板式底盘研究

智能自动驾驶汽车的滑板式底盘构造特点与传统

汽车底盘布局是完全不同的，给造车带来了新的挑战，

并且也非常符合智能自动驾驶汽车的应用。对于滑板

式底盘的设计来说，它是以线控技术作为底盘设计的

基础软件，它是没有传统轴、方向盘和脚踏刹车的，

全部都是通过线控技术来实现对自动车辆的控制。滑

板式底盘的硬件基础结构是轮毂，与传统汽车底盘相

比，滑动式底盘体积不大、重量轻、形状也比较规则，

整车外观比较好，在轮毂的硬件设施应用下，能将自

动汽车的动力系统、传动系统和刹车系统融合在一起，

更好的保证了车辆结构的简单特点，所被广泛的应用

在无人驾驶领域中 [3]。

3.CTP 和 CTC 的应用

CTP 是 cell to pack 的缩写，是无模组技术。此项技

术在新能源中有非常广泛的应用，而 CTC 是 cell to chasiss

的缩写，即电芯直接装入底盘，与 CTP 有相似的思路，

但是取消了电池包总成，利于一体化底盘的集成与应用，

但是对于电芯的一致性要求，是非常高的。良好一致性

的电芯性能，好的管理系统，能够让集成式一体化底盘

在具备原有功能的同时，更好的保障安全。有着广泛的

应用前景和市场，是未来的趋势。

上述电池集成方案对比如下：

四、结束语

综上所述，结合我国智能自动驾驶汽车的发展，本

文论述了电动汽车底盘系统的设计和研究工作，简单的

阐述了无人驾驶汽车的发展方向以及智能自动驾驶汽车

底盘设计中需用到的重点技术，同时又向我们简单地介

绍了滑板式底盘的应用和特点，滑板式底盘在无人驾驶

领域的发展和优势。最后说明了 CTP 和 CTC 技术在智能

自动驾驶汽车中的应用。通过以上技术的应用和研究，

进一步保证智能自动汽车驾驶的稳定性和安全性。
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