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摘    要   六轮野外机器人通常体积庞大, 难以建立其动力学模型. 采用传统的速度控制方法很难保证机器人的横向稳定

性. 为解决这一问题, 开展基于分层控制策略的六轮滑移机器人横向稳定性控制研究. 首先分析整车受力情况, 建立六轮滑

移机器人的动力学模型. 其次, 设计基于分层控制策略的动力学控制器, 其中上层为基于改进趋近律的滑模控制器, 实现对

期望横摆角速度的跟踪; 下层为基于附着率最优的转矩分配控制器, 该控制器可以保证机器人行驶的横向稳定性. 最后, 在
不同工况下进行仿真实验, 并搭建实验平台进行实物测试. 结果表明设计的控制器可以有效提高机器人的横向稳定性.
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Lateral Stability Control of Six-wheeled Skid-steering Robot

Based on Hierarchical Control Strategy
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Abstract   The six-wheeled outdoor robots are usually bulky and their dynamic models are difficult to obtain.
Therefore it is difficult to guarantee the lateral stability of the robots by using traditional speed control methods.
To solve this problem, this paper investigates the lateral stability control of a class of six-wheeled skid-steering ro-
bots based on a hierarchical control strategy. Firstly the dynamic model of the robots is established through thor-
ough force analysis. Then a hierarchical control strategy is proposed in which a sliding mode controller based on the
improved reaching law is designed for the upper layer to make the yaw speed track the desired rate. The torque dis-
tributor is designed for the second layer based on the optimal adhesion ratio to ensure the lateral stability of the ro-
bots. Finally, simulations are carried out under different conditions, and a test platform is built for experimental
test. The results show that the hierarchical control strategy can effectively improve the lateral stability of the ro-
bots.
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运动控制是移动机器人研究领域中的核心问题

之一, 机器人运动的横向稳定性是指机器人抵抗横

向侧滑和侧倾的能力. 在转弯时, 若机器人超过横

向稳定范围, 就会发生侧滑或侧倾等事故. 影响机

器人横向稳定性的因素一般包括机器人运行速度、

路面附着条件、底盘受力和底盘的结构等.
轮式底盘是机器人底盘的一个重要分支, 在各

类轮式机器人模型中, 轮式滑移转向机器人没有单

独的转向机构, 通过左右两侧车轮差速转动完成转

向. 这类机器人具有结构简单、转向灵活的特点, 广
泛应用于野外任务中[1]. 轮式滑移转向机器人一般

分为两轮、四轮、六轮等类型. 其中六轮滑移机器人

作为一种典型的欠驱动系统, 本身控制难度高, 车
轮相对地面存在的滑动摩擦力比两轮、四轮更大,
也更难以观测. 在野外作业时, 机器人常常面临频

繁且未知的外部干扰, 这进一步增加了机器人横向

控制难度. 对于较为平坦的理想路面环境, 基于运

动学模型设计的运动控制器可以满足机器人的控制
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性能要求[2]. 但对于在野外行驶的六轮滑移机器人,
则需要基于机器人动力学模型, 设计动力学控制器,
以保障其在野外运行时的横向稳定性. 动力学控制

器的控制输出一般为车轮电机的力或者转矩, 通过

转矩可对机器人进行动力学层面的控制, 从而提高

控制性能. 要想得到更好的动力学控制效果, 首先

需要为机器人建立精确的动力学模型.
轮式滑移转向机器人不同于传统的 Ackermann

转向机器人有转向机构, 而是依靠机器人左右两侧

车轮的速度不同实现转向, 因此可以实现原地转向.
滑移机器人优秀的转向特性让其动力学建模成为了

研究热点. Maclaurin 等 [3 ] 将滑移转向与 Acker-
mann转向模型进行了详尽的对比研究, 分析了现

代滑移转向车辆的基本性能, 显示滑移转向车辆通

常转向过度, 而 Ackermann转向车辆转向不足. Yu
等[4] 考虑车胎受力、胎面与地面间的滚动摩擦系数、

剪切形变等因素, 建立了滑移转向模型的一般平面

运动和线性空间运动的动力学模型, 并进行了实验

验证. Liao等[5] 将底盘运动学、底盘动力学和车轮

动力学集成在整车的动力学模型中, 设计虚拟摩擦

驱动力, 模拟了车轮−地面相互作用, 使模型更加准

确. Tang等[6] 通过估计低压充气车轮与松软地面之

间的相对运动, 计算施加在轮胎上的力和扭矩, 进
而建立轮式底盘的动力学模型, 该方法优化了求解

过程、提高了计算效率, 可以准确模拟这类车轮在

松软地面上的运动性能.
在动力学模型基础上设计的动力学控制器通常

将用户的操作指令经过硬件或软件转换成机器人的

期望输入, 对其进行跟踪. Du等[7] 采用自适应速度

跟踪控制器, 主动适应车轮旋转阻力, 通过自动调

整扭矩指令, 可以有效避免在低摩擦条件下产生过

多的滑移, 但对于在野外路面行驶的滑移转向机器

人来说, 摩擦力特别是车轮滑动摩擦力通常难以避

免. 熊璐等[8] 在反馈控制的基础上增加了前馈控制,
使整车质心侧偏角变化率保持稳定, 但是质心侧偏

角的观测十分复杂, 很难得到准确的观测值. 王昕

煜等 [9] 利用多传感器融合的方法, 通过单目相机、

轮式里程计及惯性测量单元 (Inertial measure-
ment unit, IMU)对机器人速度进行观测, 并且用

增量式比例−积分−微分 (Proportion-integration-
differentiation, PID)控制器得到机器人的速度控

制系统, 然而该方法更适合室内机器人. 因为对于

野外差速滑移机器人来说, 里程计误差更大, IMU波

动也更大, 单目相机面对的光线更为复杂. 贾松敏等[10]

针对未知轮子打滑干扰问题为全向移动机器人设计

自抗扰反步控制器, 从纵向控制、横向控制及姿态

H∞

控制上对打滑干扰实时估计与补偿. 机器人等自主

无人系统通常由感知识别、决策规划和控制执行三

大模块构成, 控制执行模块一般需跟踪决策规划模

块下发的整车直驶速度与横摆角速度指令. 王玉琼

等[11] 针对高速无人驾驶车辆运动控制过程提出了

综合前馈−反馈以及自抗扰控制 (Active disturb-
ance rejection control, ADRC)补偿相结合的横向

控制算法, 该算法提高了无人驾驶车辆高速运动时

的横向稳定性能及轨迹跟踪性能, 但是不适用于滑

移转向方式的机器人底盘. Ni等[12] 考虑操纵和驾驶

极限状态下的干扰, 设计基于鲁棒  输出反馈方

法的横向控制器, 保证了自动驾驶车辆的横纵稳定

性, 但是该研究的控制器是针对行驶在平坦路面的

自动驾驶赛车设计的, 对于野外颠簸路面适应性不足.
在多轮驱动的底盘动力学控制中, 需要将控制

器输出的总力或总转矩以合适的方式分配到每个车

轮电机上. Shino等[13] 提出了基于驱/制动力分配的

直接横摆转矩控制, 提高了整车的操控性和稳定性,
但直接分配的转矩分配控制器对于野外颠簸路面适

用性较差. 续丹等[14] 基于系统能效最优的思想得到

转矩优化函数, 提高了整车经济效益并且有效节省

能量, 但是在车轮左右受力不均的情况下, 整车能

效最优可能会导致整车转向不足. 李庆望等[15] 考虑

车辆出现单轮失效情况时的稳定性, 将电机失效程

度纳入约束条件中对各轮力矩进行分配, 保证车辆

在车轮失效时不出现打滑或侧倾等事故. 闫永宝等[16]

以车辆附着裕度最高为优化目标, 实现六轮电机驱

动力分配, 降低了车辆侧倾的风险.
综上所述, 针对目前研究存在的问题, 本文研

究六轮独立驱动滑移机器人的横向稳定性控制. 其
主要贡献如下.

1) 引入了六轮独立驱动滑移机器人的轮胎受

力模型, 在轮胎受力模型的基础上建立了机器人整

体的动力学模型. 与传统运动学模型相比, 本文动

力学模型引入了轮胎力, 对轮胎力的分析可以让机

器人的整体动力学模型更准确, 有利于控制的稳定

性. 同时考虑到传统 Ackermann底盘中, 方向盘转

角与前轮转角有一定的映射关系, 故本文为差速滑

移机器人建立驱动映射模型, 建立方向盘角度与机

器人运行状态的映射关系, 更贴近控制者实际操作

习惯.
2) 针对机器人控制系统设计了分层策略, 上层

基于改进趋近律设计滑模控制器, 可以在快速稳定

的同时有效降低机器人在起伏路面运行时的滑模抖

振; 下层提出基于整车附着利用率最优的转矩分配

控制器, 显著提高机器人运动时的横向稳定性, 并
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且可以防止出现侧倾、侧滑等事故. 本文所设计的

控制器与传统控制器相比, 采用分层控制结构, 可
以直接生成六个车轮的电机驱动转矩指令, 进行动

力学控制.
3) 为保证所设计的控制器能稳定有效运用在

实际系统中, 本文搭建了真实实验机器人. 该实验

机器人比一般机器人更大型、重量也更重. 在几种

机器人野外行驶的常见工况下完成仿真验证后, 在
机器人实物上进行了算法测试, 结果证实了算法有

效性. 

1    机器人动力学模型
 

1.1    问题描述

本文所研究的六轮独立驱动滑移转向机器人为

无人控制算法测试机器人, 其系统框架如图 1所示,
分为感知识别、决策规划与控制执行三大板块. 本
文主要在控制执行层设计动力学控制算法. 考虑到

安全性与测试时的便利性, 需要在机器人系统的控

制执行层添加面向决策规划层和用户层的统一接

口. 自主驱动时, 机器人底盘将上层规划算法给出

的直驶速度与横摆角速度指令当作参考输入; 需要

紧急接管或者进行测试时转为用户驱动, 通过驱动

映射模型建立控制站操作与机器人横摆角速度和直

驶速度的映射关系, 提供类似轿车驾驶的操纵感.
在本文中, 控制执行层的输出为六个车轮电机的驱

动转矩.

  
外部环境

感知识别
视觉、触觉、

听觉…

决策规划
评估、规划、

优化…

自主驱动

操作人员

用户驱动

人机交互
  映射、示教、

控制…

机器人
系统

控制执行
控制、驱动…

 

图 1   机器人系统框架

Fig. 1    Robot system framework
 

在野外行驶时, 机器人所受到的外部的力一般

包括空气阻力、车轮与地面间的摩擦力、驱动力和

制动力. 在真实机器人底盘中, 各个机械结构之间

存在力学上的强联系, 故而受力十分复杂. 根据实际

机器人机械结构与客观运动过程, 作出如下合理假设.
1) 悬架阻尼参数对车体模态频率影响较小[17],

且各类常见弹簧悬架, 如钢板弹簧、螺旋弹簧等均

作用在竖直方向, 控制时常常与横纵控制解耦, 所

以本文忽略悬架作用.
2) 当机器人运行在野外时, 路面附着系数较

大, 轮胎侧偏特性的线性区域范围也相应变大, 在
非极限状态行驶时, 机器人大多处于线性状态, 故
本文假设轮胎处于线性区域.

3) 考虑到计算复杂度, 并且在低速运行时车辆

面临的空气阻力小, 故本文忽略空气阻力.
4) 本文在设计时将重心尽量固定在底盘中心

轴, 故本文假设可以忽略底盘左右载荷的变化. 

1.2    轮胎力模型

由于轮胎是机器人在行驶时唯一直接与路面接

触的部件, 所以轮胎力是影响机器人滑移转向性能

的重要因素, 首先应该建立轮胎力模型[18].
本文研究的滑移转向机器人由六个轮毂电机独

立驱动, 简化后的平面动力学模型如图 2所示, 其
中, 模型参数如表 1所示.

i = l, r

本文假设重心在底盘靠后, 位于中轴与后轴之

间. 在本文的表述中, 下标中的  分别代表左
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图 2    滑移底盘动力学模型

Fig. 2    Dynamic model of skid-steering chassis
 

 
表 1    模型参数

Table 1    Model parameters

参数名称 参数含义

O 机器人重心

B 机器人轮距

a, b, c 前中后三轴距重心轴距离

vx 重心的纵向速度

vy 重心的横向速度

ωγ 横摆角速度

Fxij 车胎所受纵向力

Fyij 车胎所受横向力
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j = 1, 2, 3

x, y

右两侧,   分别代表前、中、后三轴, 下标

中的  分别表示纵向和横向两个方向.
每个车轮的纵向滑移速度的一般表达式为

vsxj = Vx − ωRe (1)

Vx ω其中,   是车轮中心的纵向速度,   是纵向行驶时

轮胎平均旋转速度, Re是轮胎的滚动半径.
机器人两侧的中心速度可以由式 (2)表示, 即

Vxl = ωRe −
B

2
ωγ

Vxr = ωRe +
B

2
ωγ

(2)

∆ω将左右侧车轮旋转速度的差定义为 , 由此

可以得到左右车轮的旋转速度
ωl = ω − 1

2
∆ω

ωr = ω +
1

2
∆ω

(3)

根据式 (1) ~ (3), 可以得到左右车轮前中后三轴的

纵向滑移速度
vsxl1 = vsxl2 = vsxl3 =

Vxl − ωlRe =

ωRe −
B

2
ωγ −

(
ω − 1

2
∆ω

)
Re =

1

2
∆ωRe −

B

2
ωγ (4)

vsxr1 = vsxr2 = vsxr3 =

Vxr − ωrRe =

ωRe +
B

2
ωγ −

(
ω +

1

2
∆ω

)
Re =

−
(
1

2
∆ωRe −

B

2
ωγ

)
(5)

左右车轮前中后三轴的横向滑移速度可以由

式 (6)表示, 即
vsyl1 = vsyr1 = vy + aωγ

vsyl2 = vsyr2 = vy + bωγ

vsyl3 = vsyr3 = vy − cωγ

(6)

vx = ωRe

∆vx = ∆ωRe

由于轮胎着地点的线速度和车速是数值相等

的, 所以可以令 . 类似地, 也令左右速度差

. 于是式 (4)和式 (5)可以改写为
vsxl1 = vsxl2 = vsxl3 =

1

2
∆vx − B

2
ωγ

vsxr1 = vsxr2 = vsxr3 = −
(
1

2
∆vx − B

2
ωγ

) (7)

Sij根据式 (7), 可以得到纵向滑移率  和横向滑

αij移角 , 即

Sxl1 =
vsxl1
ωlRe

, Sxr1 =
vsxr1
ωrRe

Sxl2 =
vsxl2
ωlRe

, Sxr2 =
vsxr2
ωrRe

Sxl3 =
vsxl3
ωlRe

, Sxr3 =
vsxr3
ωrRe

(8)



αl1 =
vsyl1
ωlRe

, αr1 =
vsyr1
ωrRe

αl2 =
vsyl2
ωlRe

, αr2 =
vsyr2
ωrRe

αl3 =
vsyl3
ωlRe

, αr3 =
vsyr3
ωrRe

(9)

假设轮胎侧偏特性处于线性区域, 则车轮受到

的水平方向的力和竖直方向的力一般可以表示为

Fxij = −kxiSxij , Fyij = −kyiαij (10)

kxi kyi其中,   是纵向滑移刚度,   是横向侧偏刚度.

假设同一轴上的轮胎具有相同的纵向滑移刚度

和横向侧偏刚度, 可以得到轮胎的纵向力和横向力, 即

Fxli = − 1

vx − 1
2∆vx

(
1

2
∆vx − B

2
ωγ

)
kxi

Fxri =
1

vx + 1
2∆vx

(
1

2
∆vx − B

2
ωγ

)
kxi

Fyli = − 1

vx − 1
2∆vx

(vy + ρωγ) kyi

Fyri = − 1

vx + 1
2∆vx

(vy + ρωγ) kyi

(11)

ρ a, b, c其中,   为机器人重心到三轴的距离 .

k

注 1. 轮胎是机器人在行驶时唯一直接与路面

接触的部件, 在运行时存在着相对地面的滑动. 轮

胎所受的摩擦力可以通过轮胎的滑移率以及滑移角

估计出来. 一般来说, 轮胎滑动时产生的摩擦力是

一个常数, 并且可以将其分解为横向和纵向两个分

量. 本文中轮胎力的两个分量可以视为近似独立的

部分, 由式 (10)求出, 其中,   为轮胎纵向滑移刚度

和横向侧偏刚度, 一般在车轮出厂时测得.
 

1.3    整车动力学

m I

z

通过与四轮滑移转向底盘的动力学模型[19] 进

行类比, 图 1所示的六轮滑移转向底盘的动力学方

程可以由式 (12)表示. 其中,   为机器人总质量,  

为机器人绕  轴的转动惯量.
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mv̇x =

3∑
i=1

(Fxli + Fxri) +mωγvy

mv̇y =

3∑
i=1

(Fyli + Fyri)−mωγvx

Izω̇γ =
B

2

(
3∑

i=1

Fxri −
3∑

i=1

Fxli

)
+ a (Fyr1 + Fyl1)+

b (Fyr2 + Fyl2)− c (Fyr3 + Fyl3)
(12)

vx ∆vx/vx

在第 1.2节假设的基础上, 将轮胎的纵向力和

横向力代入, 同时注意到当  趋于不变时,  

很小, 且高阶无穷小可以被忽略[8]. 所以横向动力学

微分方程可以化简为

m (v̇y + ωγvx) = − 2

vx
(Nωγ +myvy)

Izω̇γ = − 1

vx

(
B2

2
mx + 2P

)
ωγ −

2N
vy
vx

+
B

2
mx

∆vx
vx

(13)

其中, 
my = ky1 + ky2 + ky3

mx = kx1 + kx2 + kx3

N = aky1 + bky2 − cky3

P = a2kx1 + b2kx2 + c2kx3

(14)

与基于 Ackermann转向的传统转向原理类似,
在不考虑打滑的情况下, 可以认为方向盘角度在稳

态下满足如下增益[20]:

ksδ =
∆vx
vx

(15)

δ其中,   为方向盘转动角度, 向左为负, 向右为正.
β = vy/vx令 , 整理后可以得到二自由度动力学

方程
β̇ = −2my

mvx
β −

(
1 +

2N

mv2x

)
ωγ

ω̇γ = −2N

Iz
β −

1
2B

2mx + 2P

Izvx
ωγ +

Bmxks
2Iz

δ

(16)

 

1.4    驱动映射模型

对于机器人自主控制系统, 在实现无人自主任

务时, 机器人运动控制器往往接收来自上层感知识

别、决策规划模块传达下来的速度、角速度指令, 然
后转化为两侧车轮转矩来进行控制. 但是本文的研

究对象为野外行驶的真实机器人, 考虑行驶安全性,

将用户纳入控制回路以保证安全, 故需要建立用户

驱动与自主驱动之间的映射模型. 如图 3所示, 对
于近程控制, 采取手柄驱动机器人运行; 对于远程

控制, 采取地面站模拟驾驶, 从而驱动机器人运行.
传统 Ackermann转向模型中, 方向盘的转角与车

轮的转角呈一定的线性关系, 而差速滑移转向模型

没有转向轮, 所以本文为操作人员设计了针对方向

盘的驱动映射模型, 将机器人的转向映射到操作员

方向盘的角度, 让机器人的驱动更贴近操作逻辑.

  

 

图 3   两种用户驱动工具

Fig. 3    Two operation modes for the drivers
 

本文将用户期望需求指令分为 3类: 前向直驶、

直驶同时转向和原地转向. 首先分析直驶转向时的

期望横摆角速度. 对于转向时的横摆角速度, 为了

更贴合驾驶车辆时的操作逻辑, 建立操作台方向盘

转角与期望横摆角速度之间的关系.
(v̇y = 0, ω̇γ =

0)

由式 (16)可以得到机器人稳定状态 

 下的期望横摆角速度

ωγc =
B ×mx ×my∆vx

B2mxmy + 4PMy − 4N2 − 2Nmv2x
(17)

Ackermann转向二自由度模型下车辆稳定运

动时的横摆角速度增益公式如式 (18)所示[21]. 考虑

到操作人员的习惯, 在差速转向的机器人中模拟出

驾驶 Ackermann转向车辆的感觉, 以横摆角速度

来模拟方向盘转角, 类比 Ackermann转向二自由

度模型的横摆角速度增益公式, 并将式 (17)代入,
可以得到滑移转向模式下二自由度稳态横摆角速度

增益为
ωγc

δ
=

vx
(1 +Kv2x)L

(18)

式中, 
L =

ks ×Bmxmy

B2mxmy + 4PMy − 4N2

K = − 2N ×m

B2mxmy + 4PMy − 4N2

(19)

由此, 可以建立操作台方向盘转角和期望横摆角速

度之间的关系.
机器人转向时, 由于地面附着极限的存在, 机
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ωγ ≤ µg/vx µ

0.8µg

0.8µg

器人的横摆角速度也需要有所限制, 在计算期望横

摆角速度时应该考虑 , 其中  为路面附

着系数. 在实际运行时, 一般不允许车辆横向加速

度超过  [22]. 所以, 考虑到机器人的横向稳定性,
需要将横向加速度限制在  以下. 综上, 最终的

期望横摆角速度应该由转向类型、方向盘转角以及

最大横向加速度决定. 直驶转向情况下期望横摆角

速度为

ωnγd = min
(
ωγc,

0.8µg

vx

)
(20)

考虑到本文机器人采用差速转向底盘, 具备原

地转向的性能, 也即原地转向时, 机器人的直驶速

度为 0. 因此可以得到

ωγd =

{
ωnγd, vxd ̸= 0

ωoγd, vxd = 0
(21)

ωnγd

ωoγd

vxd

其中,    为机器人直驶转向时的期望横摆角速

度,   是用户期望原地转向时采集到的原地转向

速度,   是采集到的用户期望直驶速度. 

2    分层控制策略

设计机器人运动控制的整体控制策略如图 4
所示.

本文整体控制策略分为两大模块, 其中上层包

括直驶转矩控制器和横摆转矩控制器两个控制器,
通过驱动映射模型为机器人自主无人驱动与有人驱

动提供统一接口, 保证机器人跟踪上期望运动速度;
下层为转矩分配控制器, 是将上层得到的直驶转矩

和横摆转矩以附着利用率最优的分配方式分配到六

个车轮上, 保证机器人横向稳定性, 避免出现侧倾、

侧滑等现象.
在直驶转矩控制器中用 PID算法保证直驶速

度快速跟踪. 对于机器人自主系统来说, 直接接收

决策规划层下发的速度指令; 对于用户驱动来说,

vxd

vx

T

采集用户在控制机器人操纵时的踏板或者手柄的模

拟量, 通过驱动映射模型转换为机器人给定的直驶

速度 . 根据机器人传感器反馈的数据解算出机

器人实际直驶速度 . 根据机器人期望与实际直驶

速度的差, PID控制器输出机器人的直驶转矩 .

Mz

在期望横摆转矩控制器中采用了滑模控制算

法. 对于机器人自主系统来说, 直接接收决策规划

层下发的角速度指令; 对于用户驱动来说, 采集用

户在控制机器人操纵时的方向盘或者手柄的模拟

量, 并依据驱动映射模型判断为直驶模式、直驶转

向模式还是原地转向, 再转化为期望横摆角速度.
安装在机器人底盘的 IMU可以获取机器人的横摆

角速度, 将机器人期望与实际横摆角速度作为输入

进入期望横摆转矩控制器, 求得横摆控制转矩 .
在汽车设计中, 附着利用率是一项重要设计指

标. 在同一路面上行驶时, 轮胎附着利用率越小, 胎
面将有更多的附着力余量分配给横向力来提升机器

人横向稳定性, 从而保证机器人不发生侧滑与侧倾.
在转矩分配控制器中, 本文以轮胎附着利用率最低

为优化目标, 将上层得到的控制转矩经过优化分配

作用到六个车轮上. 

3    横向稳定性控制
 

3.1    运动控制上层控制器

Mz在式 (16)中加入控制量横摆转矩 , 得到

β̇ = −2my

mvx
β −

(
1 +

2N

mv2x

)
ωγ

ω̇γ = −2N

Iz
β −

1
2B

2mx + 2P

Izvx
ωγ +

B ×mx × ks
2Iz

δ +
Mz

Iz

(22)

s = ce+ ė e = ωγ−
ωγd c > 0

现在定义滑模面为 , 其中,  
,  , 则

 

无人
驱动

用户
驱动

方向盘

驱动映射模型

期望直驶 直驶转矩控制器

实际直驶速度 v
x

直驶力矩

转矩
分配

实际横摆角速度 wg

机
器
人

横摆力矩

T

T
l1

T
l2

T
l3

T
r1

T
r2

T
r3

M
z 

横摆转矩控制器

速度 v
xd

期望横摆

角速度 wgd
转角 d

 

图 4    机器人分层控制策略

Fig. 4    Hierarchical control strategy
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ṡ = cė+ ë =

c (ω̇γ − ω̇γd) + ω̈γ − ω̈γd (23)

采取文献 [22]的思路, 设计指数趋近律

ṡ = −eq(ωγ , s)sgn(s)− ks (24)

其中,

eq(ωγ , s) =
σ

ε+
(
1 + 1

|ωγ | − ε
)
e−δ|s|

,

σ > 0, k > 0, δ > 0, 0 < ε < 1 (25)

联立式 (22) ~ (24), 有

u(t) = Mz =

∫ {
1

b̂

[
− eq(ωγ , s)× sgn(s)− ks −

cė+ D̂ω̇γ − ˙̂
E +

Ĉ(Âvy + B̂ωγ) + ω̈γd

]}
dt

(26)

其中,

Â = −2My

mvx
, B̂ = −

(
2N

mvx
+ vx

)
, Ĉ =

2N

Izvx

D̂ =
1
2B

2Mx + 2P

Izvx
, Ê =

BMxks
2Iz

δ, b̂ =
1

Iz
(27)

(26) (22)

s(t) = 0

定理 1. 在控制律  的作用下, 系统  可以

在有限时间到达并保持在滑模面  上.
V = 1/2s2证明. 定义 Lyapunov 函数如下:   ,

对其求导可以计算出

V̇ = sṡ = s(−eq(x, s)× sgn(s)− ks) =

− eq(x, s)|s| − ks2 ≤ −2kV (28)

V̇ ≤ −kV

V (t) ≤ e−k(t−t0)V (t0) k V (t)

e(t) ė(t)

由文献 [21]中的引理可得, 不等式方程 

的解为  . 若   为正实数,   
指数收敛, 从而  和  为指数收敛.  □

eq(ωγ , s) |s| eq(x, s)

σ/ε |s| eq(ωγ , s) (σ|ωγ |)/(|ωγ |+
1)

注 2. 在  中, 当  增加,   将趋近

于 ; 当  减少,   将收敛于 

. 因此, 当系统接近滑模面时, 抖振将更好地得到

抑制, 同时到达时间也将减少. 

3.2    转矩分配下层控制器

在车辆动力学中, 纵向力使车辆前进后退, 而
横向力使车辆转弯. 附着利用率可以描述机器人对

附着潜力的利用程度, 利用程度越高, 则可利用的

附着潜力越低. 本文所涉及的机器人行驶路面通常

为野外沙地、泥泞等变附着率路面, 常常出现打滑、

颠簸、突发转向等情况, 容易失去稳定性, 导致侧倾、

侧滑危险发生. 本文基于附着利用率最优, 设计转

矩分配控制器, 将上层滑模控制器规划出的总转矩

分配到六个车轮上, 以保证附着利用率最低, 其中

轮胎附着利用率为驱动轮瞬时附着力与该轮所能获

得的最大路面附着力之比.
轮胎附着利用率的计算式为

ηp =
F 2
xp + F 2

yp

µ2
pF

2
zp

(29)

p = l1, l2, l3, r1, r2, r3 Fxp p

x Fyp p y

Fzp p z

µp p

r

其中,   ,    代表第   个轮胎

所受的  方向上的力,   代表第  个轮胎所受的 

方向上的力,   则代表第  个轮胎的  方向上的

垂直载荷;   为第  个车轮行驶时的路面附着系数,
 为轮胎半径.

Fyp

在车辆动力学中, 滑移角常用来表示车辆本体

行进方向与车轮所指方向之间的夹角. 在本文所研

究的滑移差速转向机器人中, 车轮的指向与机器人

的前进方向几乎处在同一直线. 除此之外, 本文采

用的轮胎为硬质轮胎, 变形较少, 更保证了侧偏角

较小. 当侧偏角接近于 0时, 侧偏力  也接近于 0,
因此, 附着利用率可以简化为

ηp =
F 2
xp

µ2
pF

2
zp

(30)

F = T/r考虑 , 选取优化目标函数为

min J = min
∑ T 2

p

(µpFzpr)
2 (31)

通过电机最大输出转矩得到的约束条件为
T = Tl1 + Tl2 + Tl3 + Tr1 + Tr2 + Tr3

Mz = −B

2r
[(Tl1 − Tr1) + (Tl2 − Tr2) + (Tl3 − Tr3)]

(32)

定理 2. 在最大输出转矩的约束下, 将上层控制

器输出的横摆转矩和直驶转矩按式 (33)分配到六

个车轮上, 可使整车附着利用率最小.

Tl1 = C− − C− (Wl3Σl2 −Wl2Σl3)

Wl2Wl3 − Σl2Σl3

Tr1 = C+ − C+ (Wr3Σr2 −Wr2Σr3)

Wr2Wr3 − Σr2Σr3

Tl2 =
C−Wl2 (Wl3 − Σl3)

Wl2Wl3 − Σl2Σl3

Tr2 =
C+Wr2 (Wr3 − Σr3)

Wr2Wr3 − Σr2Σr3

Tl3 =
C−Wl3 (Wl2 − Σl2)

Wl2Wl3 − Σl2Σl3

Tr3 =
C+Wr3 (Wr2 − Σr2)

Wr2Wr3 − Σr2Σr3

(33)
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其中,

C− =
T

2
− Mz

B
r, C+ =

T

2
+

Mz

B
r

Wl2 = (µl2Fzl2r)
2, Wl3 = (µl3Fzl3r)

2

Wr2 = (µr2Fzr2r)
2, Wr3 = (µr3Fzr3r)

2

Σl2 = (µl1Fzl1r)
2
+ (µl2Fzl2r)

2

Σl3 = (µl1Fzl1r)
2
+ (µl3Fzl3r)

2

Σr2 = (µr1Fzr1r)
2
+ (µr2Fzr2r)

2

Σr3 = (µr1Fzr1r)
2
+ (µr3Fzr3r)

2

(34)

证明. 联立约束条件可得
Tl1 =

T

2
− ∆M

B
r − Tl2 − Tl3

Tr1 =
T

2
+

∆M

B
r − Tr2 − Tr3

(35)

Tl1, Tr1 Tl2, Tl3, Tr2, Tr3

Tl1, Tr1 J

J Tl1, Tr1 Tl2, Tl3, Tr2, Tr3

J

不难发现,    分别由   四

个轮子的转矩表示. 将  代入目标函数 , 可
将   中的   约去, 只剩下   四

个变量. 化简后的目标函数  为

J =

(
T
2 − Mz

B r − Tl2 − Tl3

)2
(µl1Fzl1r)

2 +

(
T
2 + Mz

B r − Tr2 − Tr3

)2
(µr1Fzr1r)

2 +

T 2
l2

(µl2Fzl2r)
2 +

T 2
l3

(µl3Fzl3r)
2 +

T 2
r2

(µr2Fzr2r)
2 +

T 2
r3

(µr3Fzr3r)
2 (36)

J Tl2, Tl3,

Tr2, Tr3

J

为了求得当  取最小值时各轮转矩, 对 

 分别求二阶偏导数, 不难计算出所有二阶导

数均大于 0. 可以知道目标函数  为一凹函数, 极小

值点在一阶偏导数为 0时求得. 因此令各一阶偏导数

为 0, 可求得分配后的六轮转矩如式 (33)所示. □

注 3. 由于本文只考虑优化纵向力分配来提高

机器人的稳定性, 可能降低机器人的行驶性能. 但
是考虑到滑移转向底盘转向虽然灵活, 却也十分容

易侧倾, 特别是在高速行驶中突然转向, 故对于滑

移转向机器人, 横向稳定性始终是优先考虑的因素. 

4    实验验证

本文的控制对象为一运行在野外的重型运输

车, 为了验证算法实用性, 按照 10 : 1的比例搭建

了如图 5所示的实验样机. 实验样机整体采用金属

外壳构建外框架, 碳素材料构建内框架, IMU传感

器位于机器人几何中心, 工控机位于机器人前侧,
电源位于机器人后侧, 调整配重保证机器人重心.
为尽量贴近仿真数据, 采用弹簧、轴承等组成机器

人底盘悬架. 本文在仿真软件方面设计了基于 Tru-
ckSim/Simulink平台的车辆动力学模型, 并在仿真

中进行算法验证; 在实际机器人搭建时采取基于机

器人控制系统 (Robot operating system, ROS)框
架实物验证算法.

  

 

图 5   实验样机

Fig. 5    Experimental prototype
 

本文首先在 Simulink与 TruckSim联合仿真

中验证了真实参数下算法的性能, 仿真主要分为 3
个模块: 期望车速生成模块、机器人模型模块、分层

控制模块. 仿真参数如表 2所示.

  
表 2    机器人参数

Table 2    Robot parameters

参数名称 参数值 单位

m整车质量 2 655 kg

z Iz绕  轴转动惯量 5 813.86 kg · m2 

a质心到前轴距离 2 m

b质心到中轴距离 0 m

c质心到后轴距离 2 m

B轮距 2.03 m

r车轮有效半径 0.425 m

 

期望车速生成是根据驱动映射模型, 输入方向

盘转角与油门开度, 输出期望的横摆角速度以及直

驶速度. 当采用自动驾驶方案时, 则直接输入期望

的横摆角速度以及直驶速度.

−0.1 m

本文在 3 种野外工况下测试了机器人 3 种功

能, 分别是转向速度跟踪、障碍物躲避以及横向冲

击应对. 仿真中所选择的野外路面最高地面高度为

0.5 m, 最低地面高度为 .
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仿真中算法验证通过后, 将机器人系统部署在

实验样机上. 整个机器人系统由运动控制子系统、

规划子系统、感知子系统 3个计算系统构成, 如图 6
所示, 每个分系统由 1台或多台工控机子系统构成,
工控机之间通过局域网进行连接, 以实现数据交换.

运动控制子系统负责接收规划节点设定的目标

速度及遥控器指令, 采集行进电机和传感器的数据,
根据反馈信息计算每一个电机的控制值, 最终由工

控机通过准接口下发到底层执行器中.
针对远程遥控模块设置了两条单独的链路分别

传输视频数据和控制数据, 以保证系统远程控制的

可靠性、实时性. 本文测试在遥控端进行. 

4.1    仿真实验

转向速度跟踪仿真结果如图 7所示, 对于直驶

速度控制, 期望直驶转矩控制器采用比例积分控制,
输入期望 15 km/h的直驶速度, 机器人在 2 s内达

到期望的直驶速度, 并保持稳定.
由图 7(a)所示, 横摆角速度跟踪控制器仿真结

果表明, 采用本文设计的上层滑模控制器进行横摆

角速度跟踪时, 跟踪性能优于普通指数趋近律控制,
并且没有明显抖振. 图 7(b)显示了机器人的运动轨

迹. 在图 7(c)中可以看出机器人本体的侧偏角变化

率更为平稳, 这意味着机器人运行更为稳定, 底盘

的波动较小. 图 7(d)表明, 下层转矩分配优化器显

著降低整车轮胎附着利用率, 在转向时更能保证横

向稳定性.
单移线行驶工况仿真结果如图 8所示. 在转向

速度跟踪实验的基础上, 加入了对机器人单移线的

测试. 如图 8(a) 所示, 本文所设计的控制器能够快

速跟踪上实时变化的横摆角速度, 并更快地完成如

图 8(b)所示的单移线切换. 在图 8(c) 所示的质心

偏角的变化率中可以看出, 本文设计的优化分配算

法能显著提升机器人稳定程度, 在突发转向时, 本
算法质心偏角变化率更加平滑, 说明在需要局部避

障或者紧急转弯时, 本算法横向稳定性更好. 如图 8(d)
显示, 机器人整体的附着利用率能快速下降到接近

于 0, 因为机器人在直线行驶时, 对横向的附着利用

率较低.

−0.1 m

为验证采用本文改进趋近律的滑模控制器抗

扰动性能, 图 9所示的仿真在 TruckSim平台中搭

建了模拟野外的场景. 该场景最高地面高度 0.5 m,
最低地面高度 , 并且加入了 3 000 N的横向

冲击.
由图 9(a)和图 9(b)可以看出, 本文所设计的

滑模控制器相比于传统趋近律滑模控制算法具有更

优越的控制性能与抗扰动能力. 由图 9(c)可以看

出, 在冲击来临时, 机器人质心侧偏角变化率瞬间

变大, 又快速降低到更低位置. 由图 9(d)可以看出,
本文所设计的算法具有更低的整车轮胎附着利用

率, 能使整车分配更多的力用于保持横向稳定性,
更能适应于野外地形. 因此本文所设计的优化分配算

法更有助于提高六轮综合利用率并保证机器人稳

定性. 

4.2    实物测试

为了验证本文所设计的算法能否在本文所设计

的控制系统中良好、稳定运行, 搭建实验样机在合

适场地进行测试, 每次运行 5 min. 控制器共下发指

令约 15 000条, 回传数据约 60 000条, 丢包率约 0.6%.
k, ε, c选择适当的  等参数, 测试了实验样机转

向性能, 测试结果如图 10所示.
可以看出, 由于通信不稳定, 规划决策层得到

的期望横摆角速度在下发到控制执行层时会出现一

 

感知单元

轮毂电机 1

工控机 C3 工控机 C2

工控机 C1

IMU

千兆交换机

远程计算单元

远程
遥控器

近程
遥控器

规划单元

网口转换

急停开关 动力电池 电源板

轮毂电机 2

轮毂电机 3

轮毂电机 4

轮毂电机 5

轮毂电机 6

驱动器 1

驱动器 2

驱动器 3

驱动器 4

驱动器 5

驱动器 6
 

图 6    系统总体框图

Fig. 6    System block diagram
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定程度上的丢包. 对丢包数据过滤后, 控制执行层

能够跟踪上期望的横摆角速度. 野外颠簸将会引起

速度抖动, 本文控制器也能快速修正机器人速度使

之保持稳定.
 

5    结束语

本文首先在动力学模型的基础上设计驱动映射

模型, 以统一有人/无人决策规划接口; 其次基于改

进指数趋近律设计了机器人的上层转矩控制器, 基
于附着利用率最低的优化目标设计了转矩分配算

法, 提高了整车运动速度跟踪性能、提升了横向稳

定性; 最后通过将算法部署在基于 ROS环境的实

验样机的实验表明, 本文所设计的分层控制策略能

够有效提高机器人的横向稳定性.
但是, 本文所设计的控制算法没有很好地与真

实机器人悬架的参数解耦. 未来, 应进一步对系统

的横向控制以及包含悬架的纵向控制进行深入研究.
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图 7    转向速度跟踪仿真

Fig. 7    Simulation of steering speed tracking
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图 8    单移线工况仿真

Fig. 8    Simulation of single-shift mode
 

1430 自       动       化       学       报 49 卷



References
 Zhao H, Luo C, Xu Y, Li J. Differential steering control for 6×6
wheel-drive mobile  robot.  In:  Proceedings  of  the  26th   Interna-
tional  Conference on Automation and Computing.  Portsmouth,
UK: IEEE, 2021. 1−6

1

 Sun Zhong-Ting,  Bai  Jian-Jun,  Chen Bing-Xu,  Chen Yun.  Ad-
aptive  trajectory  tracking  control  for  wheeled  mobile  robots.
Control Engineering, 2021, 28(12): 2420−2425

2

(孙忠廷, 柏建军, 陈炳旭, 陈云. 轮式移动机器人自适应轨迹跟踪
控制. 控制工程, 2021, 28(12): 2420−2425)

 Maclaurin B. Comparing the steering performances of skid- and
Ackermann-steered  vehicles.  Proceedings  of  the  Institution  of
Mechanical Engineers Part D: Journal of Automobile Engineer-
ing, 2008, 222(5): 739−756

3

 Yu W, Chuy O Y, Collins E G, Hollis  P.  Analysis  and experi-
mental  verification  for  dynamic  modeling  of  a  skid-steered
wheeled  vehicle.  IEEE  Transactions  on  Robotics,  2010,  26(2):
340−353

4

 Liao  J  F,  Chen  Z,  Yao  B.  Model-based  coordinated  control  of
four-wheel  independently  driven  skid  steer  mobile  robot  with
wheel-ground  interaction  and  wheel  dynamics.  IEEE  Transac-
tions on Industrial Informatics, 2018, 15(3): 1742−1752

5

 Tang S X, Yuan S H, Li X Y, Zhou J J. Dynamic modeling and
experimental validation of skid-steered wheeled vehicles with low-
pressure pneumatic  tires  on soft  terrain. Proceedings of  the  In-
stitution of  Mechanical  Engineers  Part  D:  Journal  of   Auto-
mobile Engineering, 2020, 234(2−3): 840−856

6

 Du  P,  Ma  Z  M,  Chen  H,  Xu  D,  Wang  Y,  Jiang  Y  H,  et  al.
Speed-adaptive motion  control  algorithm  for  differential   steer-
ing vehicle. Proceedings of the Institution of Mechanical Engin-
eers,  Part  D:  Journal  of  Automobile  Engineering,  2021,
235(2−3): 672−685

7

 Xiong  Lu,  Huang  Shao-Shuai,  Chen  Yuan-Long,  Yang  Guang-
Xing,  Zhang  Ren-Xie.  Research  on  motion  tracking  control  of
wheeled differential steering unmanned vehicle. Automotive En-
gineering, 2015, 37(10): 1109−1116
(熊璐, 黄少帅, 陈远龙, 杨光兴, 章仁燮. 轮式差动转向无人车运动
跟踪控制的研究. 汽车工程, 2015, 37(10): 1109−1116)

8

 Wang Xin-Yu, Ping Xue-Liang. Speed control method of mobile
robot  based  on  multi-sensor  fusion  information.  Journal of  En-
gineering Design, 2021, 28(1): 63−71
(王昕煜, 平雪良. 基于多传感器融合信息的移动机器人速度控制
方法. 工程设计学报, 2021, 28(1): 63−71)

9

 Jia Song-Min, Lu Xing-Yang, Zhang Xiang-Yin, Zhang Guo-Li-
ang. Trajectory  tracking  control  of  omnidirectional  mobile   ro-
bot under wheel slip. Control and Decision Making, 2020, 35(4):
833−842

10

 

(a) 横摆角速度跟踪

横
摆
角
速
度

 /
(d

eg
/s

)

时间 /s

(a) Yaw speed tracking

(b) 各轮电流

(b) Current of each wheel

0

10

−10

−20

电
流

 /
A

10

5

0

−5

−10
510

时间 /s
590580570560550540530520

520 530 550540 560 570 580 590

实际
参考

1号轮 2号轮 3号轮 4号轮 5号轮 6号轮

 

图 10    实物仿真

Fig. 10    Simulation of experimental prototype
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图 9    横向冲击工况仿真

Fig. 9    Simulation with lateral impact
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