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内容概要

本书系统而全面地阐述了ABS的工作原理、发展现状及车辆动力学建模，以及车辆防抱死制动的各种
控制理论。
同时，对基于T-S模型的汽车防抱死制动模糊控制系统设计、双车轮制动安全控制实验台设计与试验
、汽车防抱死制动模糊PID控制系统设计和鲁棒自适应控制系统设计、汽车转弯制动防抱死控制仿真
进行了深入地研究。
本书的这部分内容是作者及其团队多年来的最新研究成果，具有较为完整的理论体系和实验成果。
    本书不仅理论方法先进，同时工程实用性强，适合于车辆工程、汽车设计、机械控制等专业的科研
、设计人员以及工程技术人员参考阅读，并可作为高等院校相关专业的师生、硕士研究生的学习参考
书和教学用书。
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章节摘录

　　第1章　绪论　　1.1 防抱死制动系统的基本工作原理　　防抱死制动控制系统（ABS）（以下简
称ABS）是在传统制动系统的基础上采用电子控制技术，在制动时防止车轮抱死的一种机电一体化系
统，由控制器、电磁阀、轮速传感器三部分组成。
在应急制动时，司机脚踏板控制的制动压力过大时，轮速传感器及控制器可以探测到车轮有抱死的倾
向，此时控制器控制作动系统减小制动压力。
当车轮轮速恢复并且地面摩擦力有减小趋势时，控制器又控制动作系统增加制动压力。
这样使得车轮一直处于最佳的制动状态，可最有效地利用地面附着力，得到最佳制动距离和制动稳定
性。
　　传统的汽车制动系统功能是使行驶的汽车车轮受制动力矩的作用，使车辆停止。
在大多数情况下往往要抱死车轮，此时一方面会造成车轮轮胎的严重磨损；另一方面后轮抱死会产生
侧滑，容易使车辆丧失稳定性，而前轮抱死会使车辆丧失转向能力，这些状态都容易导致事故的发生
。
　　AES的引入，使制动过程中的车轮处于非抱死状态，这样不仅可以防止制动过程中后轮抱死而导
致的车辆侧滑甩尾，还大大提高了制动过程的方向稳定性，以及可以防止前轮抱死而丧失转向能力，
提高汽车躲避车辆前方障碍物的操纵性和弯道制动时的轨迹保持能力，而且最终制动距离往往要比同
类车型不带ABS的车辆制动距离要短，因而ABS是一种有效的车辆安全装置。
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