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电磁阀阶梯减压控制方法
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摘要：为实现电磁阀减压过程的精确控制，提出阶梯减压控制方法，并对控制参数进行了试验标定。通过对电磁阀

阀芯受力与电磁阀液压响应特性分析，指出可通过调节电磁阀压力控制状态和控制信号状态持续时间得到不同的

压力变化率，为阶梯减压控制实现提供依据。电磁阀压力控制状态采用延迟开闭控制方法。电磁阀控制信号状态

持续时间受压力变化速率和开关延迟现象的影响，其中影响压力变化速率的阀口流量系数，影响开关延迟现象的

开启延迟时间与关闭延迟时间通过试验标定。借助试验台架，对电磁阀不同速率的压力变化试验进行测试，结果

表明所提出的阶梯减压控制方法能够很好地跟随目标压力，试验偏差可以维持在 １ＭＰａ以内，控制精度高。
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　　引言

电磁阀作为液压调节单元电子稳定控制

（Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｔａｂｉｌｉｔｙｃｏｎｔｒｏｌ，ＥＳＣ）的主要执行部
件

［１－２］
，在 进 行 车 身 稳 定 性 控 制

［３－５］
、ＡＢＳ控

制
［６－１１］

等需要液压调节单元参与的过程中，都需要

通过对电磁阀的控制得到精确的目标轮缸压力。目

前对于 ＥＳＣ电磁阀的控制，通常采用线性压力控
制，其实质是通过控制电磁阀线圈电流进行轮缸压

力跟随控制
［１２－１３］

，但线性压力控制受到轮缸压力体

积（Ｐｒｅｓｓｕｒｅｖｏｌｕｍｅ，ＰＶ）特性的影响，压力变化速率
的可调范围受限

［１４］
，同时线圈电流容易受到温度和

驱动电压变化的影响。

为避免制动轮缸 ＰＶ特性和电磁阀工作环境的
影响，针对电磁阀减压控制，本文提出从压力控制状

态切换和控制状态持续时间的角度进行阶梯控制的

方法，并对状态持续时间中控制参数进行试验标定，

利用不同减压速率的压力变化试验进行验证，以期

为阶梯减压控制方法的实现提供依据。

１　电磁阀基本构型和受力分析

电磁阀利用动铁与定铁在电磁场的作用下，克

服阀芯上所受到的其他阻力，从而实现电磁阀进液

孔和出液孔的导通与关闭
［１５－１７］

。在阀芯的运动过

程中，主要受到电磁力 Ｆｍ、弹簧力 Ｆｓ、液压力 Ｆｈ、摩
擦力 Ｆｆ和阻尼力 Ｆｖ的作用，阀芯极限位置时还受
上限位的作用力 Ｆ′Ｎ和阀座的作用力 ＦＮ，受力分析
如图１所示。

图 １　电磁阀阀芯受力分析

Ｆｉｇ．１　Ａｎａｌｙｓｉｓｏｎｆｏｒｃｅｏｆｓｐｏｏｌ
　
根据阀芯受力有关系

［１８－２０］

ｍｘ··＝Ｆｍ－Ｆｓ－Ｆｈ－Ｆｆ－Ｆｖ （１）
式中　ｍ———阀芯质量　　ｘ———阀芯位移

由于弹簧力、摩擦力、阻尼力与液压力相比，数

量级较小，因而电磁力主要用于克服液压力。其中

电磁力与阀芯的位移和电流成正比，液压力与阀口

两端压力和阀芯有效受力面积成正比。

通过阀芯受力分析可知，阀芯的位移以及位移

变化速率的大小受电流和阀口压差等因素的综合影

响，并影响电磁阀的响应特性。

２　电磁阀液压响应特性分析

为了获得电磁阀阶梯减压控制的控制变量，需

要对电磁阀的液压响应特性进行试验研究
［２１－２２］

，为

此搭建了 ＥＳＣ液压调节单元的试验台架。
取占空比为 Ｄ，频率为 ｆ，通过给定不同的占空

比和频率，在同一个初始轮缸压力下，进行轮缸的减

压试验，如图２所示。

图 ２　电磁阀的液压响应曲线

Ｆｉｇ．２　Ｈｙｄｒａｕｌｉｃｒｅｓｐｏｎｓｅｃｕｒｖｅｓｏｆｓｏｌｅｎｏｉｄｖａｌｖｅ
　
由图 ２可知，控制频率和占空比对于轮缸压力

变化率有较大影响，以 Ｄ＝００１，ｆ＝２５Ｈｚ与 Ｄ＝
００４，ｆ＝１０Ｈｚ轮缸压力曲线变化为例，虽然一个周
期内电磁阀供电时间相同，但轮缸压力变化速率不

同。具体原因可由图 ３分析得到，这主要是由电磁
阀的开启与关闭延迟时间导致的。

图 ３　阀芯运动响应示意图

Ｆｉｇ．３　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｓｐｏｏｌｍｏｖｅｍｅｎｔｒｅｓｐｏｎｓｅ
　
电磁阀开启延迟时间为

ｔｏｎ＝Δｔ１＋Δｔ２ （２）
式中　Δｔ１———阀芯开启滞后时间

Δｔ２———阀芯开启运动时间
电磁阀关闭延迟时间为

ｔｏｆｆ＝Δｔ３＋Δｔ４ （３）
式中　Δｔ３———阀芯关闭滞后时间

Δｔ４———阀芯关闭运动时间
以关闭延迟时间为例，当电磁阀关闭时间 Ｔｏｆｆ≥
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ｔｏｆｆ时，电磁阀的阀芯位移可恢复至初始状态，电磁阀
完全关闭，此时轮缸压力表现出间断性变化，压力变

化率小；当电磁阀的关闭时间０＜Ｔｏｆｆ＜ｔｏｆｆ时，电磁阀
的阀芯位移还未达到初始状态就要继续开启，电磁

阀并未完全关闭，此时轮缸压力连续变化，压力变化

率大。

根据上述分析，对于电磁阀的阶梯控制，可通过

调节电磁阀控制信号状态持续时间，并考虑电磁阀

开启和关闭过程延迟时间的影响，实现轮缸压力变

化率的调节。

３　电磁阀阶梯减压控制

阶梯减压控制需要确定两个关键控制量，即压

力控制状态和状态持续时间。

３１　压力控制状态
压力控制状态判断用于实现轮缸减压和保压过

程的切换，在进行压力控制状态判断时需要考虑到

控制状态的切换频率，由于电磁阀主要控制元件为

ＭＯＳＦＥＴ，在频繁的开关过程中，容易产生较大的驱
动端热负荷，严重影响到电磁阀的使用寿命，本文将

选取压力开关延迟控制方法，以便减小控制状态的

切换次数，如图４所示。

图 ４　压力控制状态切换

Ｆｉｇ．４　Ｓｔａｔｅｓｗｉｔｃｈｏｆｐｒｅｓｓｕｒｅｃｏｎｔｒｏｌｓｔａｔｅｓ
　
Δｐ为压力偏差，是制动系统实际压力与目标压

力之间的差值，Ｔｈｄ＿ｄｅｃ为保压至减压过程的切换
门限，门限值的选取需要考虑压力的波动和电磁阀

开闭时间引起的压力变化。

３２　状态持续时间
在状态持续时间内，阀口处于完全开启状态，压

力变化速率将以当前状态的最大速率进行变化，同

时由于阀口的开启与关闭过程中存在延迟现象，容

易导致出现压力超调现象，因而在状态持续时间的

确定中，当前状态的压力变化速率和开关延迟现象

都需要考虑，状态持续时间为

Ｔｏｎ＝
Δｐ
ｐ·
＋ΔＴｘ （４）

其中 ｐ· ＝ｄｐ
ｄｔ
＝ｄｐ
ｄＶ
ｄＶ
ｄｔ
＝ｄｐ
ｄＶ
ｑｘ （５）

ｑｘ＝Ａｘｃｑ
２Δｐｘ
槡ρ

（６）

式中　Ｔｏｎ———状态持续时间

ｐ·———当前状态的压力变化率
ΔＴｘ———电磁阀开启和关闭过程延迟时间

ｃｑ———流量系数
ρ———制动液密度　　Ａｘ———流通面积
Δｐｘ———阀口工作压力

ｄｐ
ｄＶ
通过轮缸 ＰＶ特性转换得到。

联立式（５）、（６），可得

ｐ· ＝Ａｘｃｑ
ｄｐ
ｄＶ

２Δｐｘ
槡ρ

（７）

式（７）中，其他参数可通过电磁阀体参数、传感
器信号、轮缸特性得到，而阀口流量系数 ｃｑ无法确
定，成为压力变化率确定的关键，可通过试验标定的

方法得到。

在电磁阀开启与关闭过程中，由于电流响应延

迟和阀芯位移惯性，导致阀口不能及时地开启与关

闭，其间会导致液压响应的延迟，如图５所示。

图 ５　控制信号下轮缸压力变化

Ｆｉｇ．５　Ｗｈｅｅｌｃｙｌｉｎｄｅｒｐｒｅｓｓｕｒｅｃｈａｎｇｅｓｕｎｄｅｒｃｏｎｔｒｏｌｓｉｇｎａｌ
　
在减压过程中，开启延迟时间内轮缸压力并没

有进入减压阶段，关闭延迟时间内轮缸压力依然处

于减压过程中，因而需要确定这两个延迟时间常数，

从而修正状态持续的时间。

在电磁阀开启和关闭过程延迟时间 ΔＴｘ计算
中，电磁阀前一周期工作状态对其影响较大，若电

磁阀前一周期处于关闭状态，则 ΔＴｘ＝ｔｏｎ－ｔｏｆｆ；若
电磁阀前一周期处于开启状态，则 ΔＴｘ＝－ｔｏｆｆ。可
利用台架试验对 ｔｏｎ和 ｔｏｆｆ两个时间常数进行试验
标定。

４　控制参数标定

根据电磁阀阶梯减压控制分析可知，需要标定

阀口流量系数 ｃｑ和电磁阀开启延迟时间 ｔｏｎ与关闭
延迟时间 ｔｏｆｆ，最终得到精确的状态持续时间 Ｔｏｎ。
４１　阀口流量系数 ｃｑ

阀口流量系数 ｃｑ与液流雷诺数有关，当雷诺数

Ｒｅ＞１０５时，阀口流量系数可认为是一个常数，通过

试验标定的方法可以确定
［２３］
，如图６所示，图中 ｐｗｈｌ

为轮缸压力，ｐｏｕｔ为低压蓄能器压力，ｄｘ为阀口流通
直径，ｕ为输入变量。利用实际压力曲线的变化率

与估算压力曲线的变化率进行标定，通过修正 ｃｑ，可
得到理想的结果。

２８３ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１７年



图 ６　阀口流量系数标定

Ｆｉｇ．６　Ｆｌｏｗｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎｏｆｖａｌｖｅｐｏｒｔ
　
在进行阀口流量系数 ｃｑ标定过程中，实际压

力曲线与估算压力曲线可实时在线获得，利用图 ６
所述方法，获取的实测轮缸压力，通过压力变化率

的积分，得到轮缸的估算压力，利用轮缸的估算压

力与实测压力的贴合程度选取合适的阀口流量系

数 ｃｑ。具体的标定结果如图 ７所示，通过修正 ｃｑ，
获取轮缸从１５ＭＰａ减压过程中实际压力曲线与估
算压力曲线，相比 ｃｑ选取 ０６或者 ０８，ｃｑ选取
０７时与实测值更加贴合，可将其作为阀口流量系
数的标定值。

图 ７　不同流量系数下的压力估算曲线

Ｆｉｇ．７　Ｐｒｅｓｓｕｒｅｅｓｔｉｍａｔｉｏｎｃｕｒｖｅｓｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｆｌｏｗｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｓ
　
４２　电磁阀开启延迟时间 ｔｏｎ与关闭延迟时间 ｔｏｆｆ

由阀芯受力关系可知，电磁阀阀芯的运动受到

阀口压差的影响，在不同的阀口压差下，电磁阀的开

启与关闭时间不同，可通过给定不同阀口压差下驱

动信号与轮缸压力变化之间的时间差求得。

由于电流响应延时和阀芯位移耗时使得常闭电磁

阀打开与关闭过程存在延时，给定轮缸初始压力为

１２ＭＰａ，电磁阀在给定的时间段内进行阶梯减压，如
图８ａ所示，通过８个阶梯减压过程，实现了轮缸的减
压。通过局部分析电磁阀阶梯减压过程，以第２个阶
梯减压过程为例，如图８ｂ所示，可以看出，在电磁阀压
差为７０５５ＭＰａ时，电磁阀开启时间为４ｍｓ，在电磁阀
压差为４６８３ＭＰａ时，电磁阀关闭时间为３ｍｓ。

图 ８　电磁阀阶梯减压过程

Ｆｉｇ．８　Ｓｔｅｐｐｒｅｓｓｕｒｅｃｏｎｔｒｏｌｐｒｏｃｅｓｓ
　

图 ９　电磁阀阀口压差与开启延迟时间

Ｆｉｇ．９　Ｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｏｆｐｒｅｓｓｕｒｅｄｒｏｐａｎｄｏｐｅｎｉｎｇｄｅｌａｙｔｉｍｅ

　　统计电磁阀不同压差条件下的开启延迟时间
和关闭延迟时间，如图 ９、１０所示。对于开启延迟
时间，电磁力需要克服阀口液压力，延迟时间会随

着阀口压差的增大而逐渐增大（图 ９）；对于关闭
延迟时间，液压力促使阀口回到初始状态，延迟时

间随阀口压差的增大而逐渐降低（图１０）。因而在
进行电磁阀开启与关闭过程延迟时间获取时，可

利用当前阀口压差状态，通过插值法获取相应状

态下的延迟时间。

５　试验验证

利用实车液压单元和回路，将 ＭｉｃｒｏＡｕｔｏｂｏｘ作
为控制单元，驱动单元采用 ＲａｐｉｄＰｒｏｔｏｔｙｐｅ实现电
磁阀开闭时间控制，搭建了液压制动系统的半实物

仿真试验台架，试验台架如图 １１所示，测试了轮缸

压力对于不同压力变化率的跟随情况。
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图 １０　电磁阀阀口压差与关闭延迟时间

Ｆｉｇ．１０　Ｒｅｌａｔｉｏｎｓｈｉｐｏｆｐｒｅｓｓｕｒｅｄｒｏｐａｎｄｃｌｏｓｉｎｇｄｅｌａｙｔｉｍｅ
　
在阶梯减压试验过程中，轮缸初始压力 ８ＭＰａ

左右，让轮缸压力分别跟随３、６、１２ＭＰａ／ｓ的减压速

率进行减压，试验结果如图１２所示。

图 １１　试验台架

Ｆｉｇ．１１　Ｔｅｓｔｂｅｎｃｈ
１．压力传感器　２．制动实施装置　３．踏板力传感器　４．制动操

纵机构　５．ＥＳＣ　６．位移传感器
　

　　在不同的减压速率需求下，轮缸压力都可以很
好的阶梯跟随目标压力的需求，试验偏差都可以维

　　

图 １２　不同减压速率下的轮缸压力变化曲线和压力偏差

Ｆｉｇ．１２　Ｐｒｅｓｓｕｒｅｃｈａｎｇｅｃｕｒｖｅｓｏｆｗｈｅｅｌｃｙｌｉｎｄｅｒａｎｄｐｒｅｓｓｕｒｅｄｅｖｉａｔｉｏｎ
　

持在 １ＭＰａ以内。同时在相同的减压区间变化时，
随着减压速率的增大，电磁阀开启次数变少，开启时

间增长，减压速率的变化越接近电磁阀口的最大减

压速率，控制越精确。

６　结论

（１）提出了在阶梯减压过程中，可通过控制压
力控制状态和状态持续时间实现。在状态持续时间

计算中，考虑到了当前状态的压力变化速率和开关

延迟现象的影响，使得阶梯压力控制效果更加精确。

（２）给出了阀口的流量系数 ｃｑ、电磁阀开启延
迟时间 ｔｏｎ、关闭延迟时间 ｔｏｆｆ的标定方法，为阶梯压
力控制参数的选取提供了试验依据。

（３）利用台架试验进行了电磁阀不同减压速率
下的压力变化控制，试验结果表明，该控制方法目标

压力跟随性好，控制精度高。

４８３ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１７年



参 考 文 献

１　初亮，马文涛，祁富伟，等．集成式电子驻车系统起步辅助控制策略研究［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１６，４７（３）：３６１－
３６６．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１６０３５１＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．
６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１６．０３．０５１．
ＣＨＵＬｉａｎｇ，ＭＡＷｅｎｔａｏ，ＱＩＦｕｗｅｉ，ｅｔａｌ．Ｓｔａｒｔａｓｓｉｓｔｃｏｎｔｒｏｌｓｔｒａｔｅｇｙｏｆｉｎｔｅｇｒａｔｅｄｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｐａｒｋｉｎｇｂｒａｋｅｓｙｓｔｅｍ［Ｊ／ＯＬ］．
ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１６，４７（３）：３６１－３６６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２　张小龙，丁文俊，葛胜迅，等．乘用车驻车制动性能转毂测试与评价方法［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１７，４８（３）：３６１－３６７．
ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１７０３４６＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／
ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１７．０３．０４６．
ＺＨＡＮＧＸｉａｏｌｏｎｇ，ＤＩＮＧＷｅｎｊｕｎ，ＧＥＳｈｅｎｇｘｕｎ，ｅｔａｌ．Ｔｅｓｔａｎｄｅｖａｌｕａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄｆｏｒｐａｒｋｉｎｇｂｒａｋｅｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｏｆｐａｓｓｅｎｇｅｒ
ｖｅｈｉｃｌｅｂａｓｅｄｏｎｄｙｎａｍｏｍｅｔｅｒ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１７，４８（３）：３６１－３６７．
（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

３　ＺＨＡＩＬ，ＳＵＮＴ，ＷＡＮＧＪ．Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｔａｂｉｌｉｔｙｃｏｎｔｒｏｌｂａｓｅｄｏｎｍｏｔｏｒｄｒｉｖｉｎｇａｎｄｂｒａｋｉｎｇｔｏｒｑｕｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｆｏｒａｆｏｕｒｉｎｗｈｅｅｌ
ｍｏｔｏｒｄｒｉｖｅｅｌｅｃｔｒｉｃｖｅｈｉｃｌｅ［Ｊ］．ＩＥＥＥＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＶｅｈｉｃｕｌａｒＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１６，６５（６）：４７２６－４７３９．

４　ＣＨＥＮＢＣ，ＫＵＯＣＣ．Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｔａｂｉｌｉｔｙｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｅｌｅｃｔｒｉｃｖｅｈｉｃｌｅｗｉｔｈｆｏｕｒｉｎｗｈｅｅｌｍｏｔｏｒｓ［Ｊ］．ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆ
ＡｕｔｏｍｏｔｉｖｅＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１４，１５（４）：５７３－５８０．

５　ＤＲＡＧＮＥＦＤ，ＡＬＩＲＡＮＤＭ，ＮＥＶＥＳＷ，ｅｔａｌ．ＥＳＣｈｙｄｒａｕｌｉｃｃｉｒｃｕｉｔｍｏｄｅｌｉｎｇａｎｄｍｏｄｅｌｒｅｄｕｃｔｉｏｎｉｎｔｈｅａｉｍｏｆｒｅａｃｈｉｎｇｒｅａｌ
ｔｉｍｅｃａｐａｂｉｌｉｔｙ［Ｃ］．ＳＡＥＰａｐｅｒ２０１３－３６－００１３，２０１３．

６　ＬＩＷ，ＤＵＨ，ＬＩＷ．Ａｎｅｗｔｏｒｑｕｅｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｓｔｒａｔｅｇｙｆｏｒｂｌｅｎｄｅｄａｎｔｉｌｏｃｋｂｒａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍｓｏｆｅｌｅｃｔｒｉｃｖｅｈｉｃｌｅｓｂａｓｅｄｏｎｒｏａｄ
ｃｏｎｄｉｔｉｏｎｓａｎｄｄｒｉｖｅｒｓｉｎｔｅｎｔｉｏｎｓ［Ｊ］．ＳＡＥＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＰａｓｓｅｎｇｅｒＣａｒｓ—ＭｅｃｈａｎｉｃａｌＳｙｓｔｅｍｓ，２０１６，９（１）：１０７－１１５．

７　ＳＩＶＡＲＡＭＡＫＲＩＳＨＮＡＮＳ，ＳＩＮＧＨＫＢ，ＬＥＥＰ．Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｉｎｖｅｓｔｉｇａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆｔｉｒｅｄｅｓｉｇｎｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｎａｎｔｉｌｏｃｋ
ｂｒａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍ（ＡＢＳ）ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ［Ｊ］．ＳＡＥＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＰａｓｓｅｎｇｅｒＣａｒｓ—ＭｅｃｈａｎｉｃａｌＳｙｓｔｅｍｓ，２０１５，８（２）：６４７－６５８．

８　ＭＩＲＺＡＥＩＮＥＪＡＤＨ，ＭＩＲＺＡＥＩＭ．Ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｏｆｎｏｎｌｉｎｅａｒｃｏｎｔｒｏｌｓｔｒａｔｅｇｙｆｏｒａｎｔｉｌｏｃｋｂｒａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍｗｉｔｈｉｍｐｒｏｖｅｍｅｎｔｏｆ
ｖｅｈｉｃｌｅｄｉｒｅｃｔｉｏｎａｌｓｔａｂｉｌｉｔｙｏｎｓｐｌｉｔμｒｏａｄｓ［Ｊ］．ＴｒａｎｓｐｏｒｔａｔｉｏｎＲｅｓｅａｒｃｈＰａｒｔＣ：ＥｍｅｒｇｉｎｇＴｅｃｈｎｏｌｏｇｉｅｓ，２０１４，４６：１－１５．

９　ＺＨＡＮＧＪＬ，ＹＩＮＣＬ，ＺＨＡＮＧＪＷ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄａｎａｌｙｓｉｓｏｆｅｌｅｃｔｒｏｍｅｃｈａｎｉｃａｌｈｙｂｒｉｄａｎｔｉｌｏｃｋｂｒａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍｆｏｒｈｙｂｒｉｄｅｌｅｃｔｒｉｃ
ｖｅｈｉｃｌｅｕｔｉｌｉｚｉｎｇｍｏｔｏｒｒｅｇｅｎｅｒａｔｉｖｅｂｒａｋｉｎｇ［Ｊ］．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＭｅｃｈａｎｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２００９，２２（１）：４２－４９．

１０　ＭＩＲＺＡＥＩＭ，ＭＩＲＺＡＥＩＮＥＪＡＤＨ．Ｏｐｔｉｍａｌｄｅｓｉｇｎｏｆａｎｏｎｌｉｎｅａｒｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｆｏｒａｎｔｉｌｏｃｋｂｒａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．Ｔｒａｎｓｐｏｒｔａｔｉｏｎ
ＲｅｓｅａｒｃｈＰａｒｔＣ：ＥｍｅｒｇｉｎｇＴｅｃｈｎｏｌｏｇｉｅｓ，２０１２，２４：１９－３５．

１１　张忠富，王国业，毛恩荣，等．基于电磁机械耦合再生制动系统的 ＡＢＳ控制［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１６，４７（２）：
３２３－３２９．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１６０２４３＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．
ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１６．０２．０４３．
ＺＨＡＮＧＺｈｏｎｇｆｕ，ＷＡＮＧＧｕｏｙｅ，ＭＡＯＥｎｒｏｎｇ，ｅｔａｌ．ＡＢＳｃｏｎｔｒｏｌｏｆｅｌｅｃｔｒｉｃｖｅｈｉｃｌｅｂａｓｅｄｏｎｅｌｅｃｔｒｏｍａｇｎｅｔｉｃｍｅｃｈａｎｉｃａｌ
ｃｏｕｐｌｅｄｒｅｇｅｎｅｒａｔｉｖｅｂｒａｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１６，４７（２）：３２３－
３２９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１２　ＺＨＡＯＸ，ＬＩＬ，ＳＯＮＧＪ，ｅｔａｌ．Ｌｉｎｅａｒｃｏｎｔｒｏｌｏｆｓｗｉｔｃｈｉｎｇｖａｌｖｅｉｎｖｅｈｉｃｌｅｈｙｄｒａｕｌｉｃｃｏｎｔｒｏｌｕｎｉｔｂａｓｅｄｏｎｓｅｎｓｏｒｌｅｓｓｓｏｌｅｎｏｉｄ
ｐｏｓｉｔｉｏｎｅｓｔｉｍａｔｉｏｎ［Ｊ］．ＩＥＥＥＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＩｎｄｕｓｔｒｉａｌＥｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ，２０１６，６３（７）：４０７３－４０８５．

１３　王兆伟．制动能量回收系统 ＨＣＵ的特性研究和仿真分析［Ｄ］．长春：吉林大学，２０１３．
１４　崔海峰．汽车 ＡＢＳ／ＡＳＲ集成系统及轮缸压力精细调节研究［Ｄ］．北京：北京理工大学，２００５．
１５　孟爱红，王治中，宋健，等．汽车 ＥＳＰ液压控制单元关键部件建模与系统仿真［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１３，４４（２）：１－５．

ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１３０２０１＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／
ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１３．０２．００１．
ＭＥＮＧＡｉｈｏｎｇ，ＷＡＮＧＺｈｉｚｈｏｎｇ，ＳＯＮＧＪｉａｎ，ｅｔａｌ．Ｃｒｉｔｉｃａｌｃｏｍｐｏｎｅｎｔｍｏｄｅｌｉｎｇａｎｄｓｙｓｔｅｍｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｏｆｈｙｄｒａｕｌｉｃｃｏｎｔｒｏｌｕｎｉｔ
ｏｆａｕｔｏｍｏｔｉｖｅｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓｔａｂｉｌｉｔｙｐｒｏｇｒａｍ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１３，４４（２）：
１－５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１６　ＤＥＬＬＡ，ＫＲＵＳＰ．Ｍｏｄｅｌｌｉｎｇａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｖａｌｉｄａｔｉｏｎｏｆａｎｏｎｌｉｎｅａｒｐｒｏｐｏｒｔｉｏｎａｌｓｏｌｅｎｏｉｄｐｒｅｓｓｕｒｅｃｏｎｔｒｏｌｖａｌｖｅ［Ｊ］．
ＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＪｏｕｒｎａｌｏｆＦｌｕｉｄＰｏｗｅｒ，２０１６，１７（２）：９０－１０１．

１７　ＢＲＡＵＮＴ，ＲＥＵＴＥＲＪ．Ｓｌｉｄｉｎｇｍｏｄｅｏｂｓｅｒｖａｔｉｏｎｗｉｔｈｉｔｅｒａｔｉｖｅｐａｒａｍｅｔｅｒａｄａｐｔｉｏｎｆｏｒｆａｓｔｓｗｉｔｃｈｉｎｇｓｏｌｅｎｏｉｄｖａｌｖｅｓ［Ｍ］∥ＲＡＵＨ
Ａ，ＳＥＮＫＥＬＬ．ＶａｒｉａｂｌｅＳｔｒｕｃｔｕｒｅＢｅｒｌｉｎ：Ａｐｐｒｏａｃｈｅｓ．ＳｐｒｉｎｇｅｒＩｎｔｅｒｎａｔｉｏｎａｌＰｕｂｌｉｓｈｉｎｇ，２０１６：１８９－２１２．

１８　王伟玮，宋健，李亮，等．高速开关阀在高频 ＰＷＭ控制下的比例功能［Ｊ］．清华大学学报：自然科学版，２０１１，５１（５）：
７１５－７１９．
ＷＡＮＧＷｅｉｗｅｉ，ＳＯＮＧＪｉａｎ，ＬＩＬｉａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｈｉｇｈｓｐｅｅｄｏｎｏｆｆｓｏｌｅｎｏｉｄｖａｌｖｅｗｉｔｈｐｒｏｐｏｒｔｉｏｎａｌｃｏｎｔｒｏｌｂａｓｅｄｏｎｈｉｇｈｆｒｅｑｕｅｎｃｙ
ＰＷＭｃｏｎｔｒｏｌ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＴｓｉｎｇｈｕａＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ：ＳｃｉｅｎｃｅａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１１，５１（５）：７１５－７１９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

１９　初亮，祁富伟，王彦波，等．汽车防抱死系统电磁阀的阶梯控制［Ｊ］．吉林大学学报：工学版，２０１４，４４（４）：９０７－９１１．
ＣＨＵＬｉａｎｇ，ＱＩＦｕｗｅｉ，ＷＡＮＧＹａｎｂｏ，ｅｔａｌ．ＳｔｅｐｐｅｄｃｏｎｔｒｏｌｏｆｓｏｌｅｎｏｉｄｖａｌｖｅｉｎｖｅｈｉｃｌｅＡＢＳ［Ｊ］．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＪｉｌｉｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ：
ＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇａｎｄＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙＥｄｉｔｉｏｎ，２０１４，４４（４）：９０７－９１１．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２０　ＭＥＮＧＦ，ＺＨＡＮＧＨ，ＣＡＯＤ，ｅｔａｌ．Ｓｙｓｔｅｍｍｏｄｅｌｉｎｇ，ｃｏｕｐｌｉｎｇａｎａｌｙｓｉｓ，ａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｖａｌｉｄａｔｉｏｎｏｆａｐｒｏｐｏｒｔｉｏｎａｌｐｒｅｓｓｕｒｅ
ｖａｌｖｅｗｉｔｈｐｕｌｓｅｗｉｄｔｈｍｏｄｕｌａｔｉｏｎｃｏｎｔｒｏｌ［Ｊ］．ＩＥＥＥ／ＡＳＭＥＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｎＭｅｃｈａｔｒｏｎｉｃｓ，２０１６，２１（３）：１７４２－１７５３．

２１　欧阳．轿车稳定性控制系统轮缸压力控制和估算算法研究［Ｄ］．长春：吉林大学，２０１１．
２２　王伟玮，宋健，李亮，等．ＥＳＰ液压执行单元柱塞泵动态特性仿真与试验［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１２，４３（４）：１－６．ｈｔｔｐ：∥

ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１２０４０１＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．
１０００１２９８．２０１２．０４．００１．
ＷＡＮＧＷｅｉｗｅｉ，ＳＯＮＧＪｉａｎ，ＬＩＬｉａｎｇ，ｅｔａｌ．ＤｙｎａｍｉｃｓｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓｉｍｕｌａｔｉｏｎａｎｄｔｅｓｔｏｆｐｕｍｐｏｆｈｙｄｒａｕｌｉｃｃｏｎｔｒｏｌｕｎｉｔｏｆＥＳＰ
［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１２，４３（４）：１－６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

２３　王积伟，章宏甲，黄谊．液压传动［Ｍ］．２版．北京：机械工业出版社，２００７．

５８３第 １２期　　　　　　　　　　　　　　　孙成伟 等：电磁阀阶梯减压控制方法


