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摘要：设计了能够实现风速风向和道路坡度补偿的车辆道路滑行阻力虚拟测试系统，以满足减少环境因素影响并

提高滑行测试精度和效率的测试要求。首先，以美国 ＳＡＥＪ ２２６３法规和我国六阶段油耗测试标准为基础，设计了

以美国 ＮＩ嵌入式控制器 ｃＲＩＯ为核心的测试系统，对风向风速、道路坡度、轮胎压力温度等测试方法和传感器布置

等进行了系统阐述。其次，从分段滑行数据拼接、风速校正、异常数据剔除，以及基于本测试系统的滑行模型构建

等方面给出了系统的数据处理方法。最后，将设计的测试系统应用于某乘用车上并进行了系统的滑行试验，试验

验证了测试系统工作可靠，测试精度达到设计要求。试验数据处理结果表明风速风向和道路补偿后的试验车空载

滑行阻力重复性为２２％，与不进行补偿的滑行阻力的系统偏差为３７％。滑行阻力测试系统有效提高了滑行测试

精度，为转毂台架上进行整车性能试验补偿整车阻力提供了有效手段。
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　　引言

汽车整车滑行能力通过滑行阻力来表征，一般

通过道路滑行试验来测定。滑行阻力可综合体现底

盘运行阻力和车身外形结构对汽车动力性、经济性

的影响
［１－２］

，是台架转毂试验模拟和补偿道路阻力



的依据
［３－４］

。滑行阻力包括传动系内阻、轮胎滚动

阻力、坡度阻力和空气阻力等。道路试验时受风速

风向、道路坡度、轮胎温度、车流变化等多种因素影

响
［５－６］

，滑行阻力测试精度不高。试验标准中通过

传动系和轮胎热车、限制道路坡度在 ０１％以内等
措施提高测试结果的一致性。但试验过程中的自然

风多以阵风形式出现，风速风向不确定，虽然法规中

通过限制最大自然风速小于 ３ｍ／ｓ、增加往返试验
次数等措施来提高测试精度

［７］
，但综合试验结果受

气象条件限制，一致性很难优于 ３％，且试验成本
高。当前我国六阶段轻型汽车污染物排放限值及测

量方法法规的实施，对道路滑行精确测试整车滑行

阻力提出了更高的要求
［８］
。

国内外对汽车滑行试验的研究主要集中于滑行

阻力动力学建模
［９－１１］

、小风速下的分段滑行试验方

法
［４－９］

、转毂试验台模拟道路滑行阻力方法
［１２］
等。

美国 ＳＡＥＪ ２２６３法规给出了大风速、不平路面滑
行试验方法，纵向风速不超过 ２５ｋｍ／ｈ均适用［１３］

，

但相关测试系统及试验研究文献未见报道，其中风

速风向传感器选型布置和风速风向校正补偿是

关键。

本文拟以美国 ＳＡＥＪ ２２６３法规和我国六阶段
油耗测试标准为基础，以有风和路面坡度补偿为目

标，基于虚拟仪器构建汽车道路滑行测试系统，完成

对自然风风速风向、道路坡度、轮胎压力温度、车速、

车身航向角等参数同步测试，构建风速风向和道路

坡度补偿的整车滑行阻力模型，并进行相关试验对

　　

模型有效性进行验证。

１　测试系统设计

测试系统基于美国 ＮＩ公司的嵌入式控制器
ｃＲＩＯ９０３０构建［１４］

，基于 ＬａｂＶＩＥＷ实现控制器和上
位机编程，完成高精度、多通道同步数据采集和分

析。测试系统硬件结构如图 １所示，主要包括传感
器组、数据采集器和上位机等。其中传感器组包括

差分 ＧＰＳ系统、风速风向仪、轮胎压力温度传感器
等。硬件主要技术指标如表１所示。系统采样频率
２０Ｈｚ，各项功能均达到和超过 ＳＡＥＪ ２２６３标准要
求。测试系统原理图如图２所示。

图 １　测试系统结构

Ｆｉｇ．１　Ｔｅｓｔｓｙｓｔｅｍｓｔｒｕｃｔｕｒｅ
　

表 １　测试系统性能参数

Ｔａｂ．１　Ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｔｅｓｔｓｙｓｔｅｍ

传感器

与设备
厂家／型号 精度与性能

主要数据

Ｉ／Ｏ端口
供电形式

数据采集器
美国 ＮＩ／

ｃＲＩＯ ９０３０

ＩｎｔｅｌＡｔｏｍ１３３ＧＨｚ双核处理器；１６０ＴＦＰＧＡ；８ＧＢＦｌａｓｈ，

２ＧＢＤＤＲ３ＲＡＭ；工作温度 －４０～７０℃

２个 ＬＡＮ，

ＲＳ２３２，ＲＳ４８５
ＤＣ９～３０Ｖ

风速风向仪
英国 Ｇｉｌｌ／

ＷｉｎｄＯｂｓｅｒｖｅｒ６５

风速量程０～６５ｍ／ｓ，精度 ±２％，分辨率００１ｍ／ｓ；

风向量程０～３５９°，精度 ±２°；工作温度 －５５～７０℃
ＲＳ４２２ ＤＣ９～３０Ｖ

位置速度航向

坡度测试单元

美国 Ｔｒｉｍｂｌｅ／

ＢＤ９８２和 ＳＰＳ９８５

定位精度：水平８ｍｍ，垂直１５ｍｍ；车速精度０１ｋｍ／ｈ；

航向角精度０１°；坡度精度００５°；更新频率５０Ｈｚ

ＲＳ２３２，ＬＡＮ，

ＣＡＮ
ＤＣ１２～２４Ｖ

轮胎压力温度

测试单元

美国／

ＰｒｅｓｓｕｒｅＰｒｏ

胎压量程５５～１９９９ｋＰａ，精度 ±３％；温度精度１℃；

采样周期１４ｓ；工作温度 －４０～１０４℃
ＲＳ２３２ 内置电池

１１　汽车航向与道路坡度测试
自然风对汽车行驶阻力有直接影响，特别是投

影到汽车行驶方向的风速分量。测试系统要能够实

现对自然风速和风向，以及车身滑行速度和滑行方

向的测试，以便提取汽车滑行方向风速分量。

对车辆滑行车身航向角，即车身纵向对称面在

地面投影线与正北方向夹角（图 ２中的 α角），采用

双天线 ＧＰＳ测试单元实时获取。系统选用美国
ＴｒｉｍｂｌｅＢＤ９８２构建移动站，选用 ＴｒｉｍｂｌｅＳＰＳ９８５构
建 ＧＰＳ差分基准站。基站硬件系统集成 ＧＰＳ天线、
ＧＰＳ接收机、电台和电池，体积小巧，现场安装配置
极为方便

［１５］
。

在试验场地布置 ＧＰＳ基站，设置移动站为载波
相位差分模式，可获得高精度位置信息。测试系统
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图 ２　系统测试原理图

Ｆｉｇ．２　Ｓｙｓｔｅｍｔｅｓｔｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍ
１．风速风向仪　２．支架　３．ＧＰＳ天线１　４．ＧＰＳ天线２

　

能以一定距离内的高度变化和水平行驶距离计算坡

度
［１６］
。

为在滑行试验过程中实时给驾驶员提供速度信

息，选用美国 ＴｒｉｍｂｌｅＪｕｎｏＴ４１设计的速度显示装
置

［１７］
（下文简称ＰＤＡ）。对其ＬａｂＶＩＥＷ编程实现蓝

牙方式实时接收上位机信息，并根据用户需要进行

速度、航向角数值显示和语音播报等。

１２　风速风向测试
对自然风水平速度及其风向测试采用风速风向

仪构建测试单元实现，其中风速风向仪在整车上的

布置是关键。通过仿真分析可知，汽车高速滑行时

车身和气流的相对作用使得车体前方有高压区、车

体后方有真空区
［１８］
，在高压和真空区尽量不要布置

传感器。对于小型乘用车，风速风向仪安装在距车

最前端２ｍ的位置比较合适，如图２所示。
测试系统选用的风速风向传感器精度、量程和

可靠性等级均满足测试要求。选型的风速风向仪基

于超声波测速原理
［１９－２０］

，体积小巧，测试精度高。

选择拖车牵引孔作为安装支点，选用抗扭、抗弯、质

轻的铝合金型材作为支架主体。采用 ３Ｄ打印技术
制作传感器壳体及安装基座，有效降低了传感器质

量和迎风面积。支架设计充分考虑了不同车型的通

用性。

风速风向仪安装时需要将其布置在车辆纵向对

称面上，如图２所示。ＸＯＹ是车辆坐标系，ＯＸ轴所
在的垂直地面的平面是车辆纵向对称面。２个 ＧＰＳ
天线布置在车顶且在车辆纵向对称面内，保持一定

距离，一般超过 １５ｍ以保证定向测试精度。首先
基于车辆标记点将２个 ＧＰＳ天线布置正确，由 ＰＤＡ

记录下此时车身航向角 α０。然后固定 ＧＰＳ天线 ２，
将 ＧＰＳ天线１随风速风向仪一起在支架上移动，直
到航向角刚好等于先前测得的航向角 α０，以此确定
风速风向仪安装位置。

风速风向仪的测量坐标系为 ＸＷＯＷＹＷ，其 ＯＷＸＷ
轴与支架的相对角度 β是确定的，可在支架安装完
成后现场测试确定。风速风向仪可实时输出 ＯＷＸＷ
轴和 ＯＷＹＷ轴上的风速分量。通过 ＧＰＳ测得的车身
航向角 α和固定角度 β，可计算得到风速在车辆行
驶方向投影 ｕｒ及其侧向投影 ｕｙ。
１３　轮胎压力温度测试

轮胎的滚动阻力、传动系内阻等与温度相关，试

验前需要对试验车进行行车热车。热车过程中，随

着轮胎的滚动，胎内气体温度上升，轮胎接地迟滞性

降低，滚动阻力下降。保证轮胎和传动系零部件处

于正常行车温度，有利于提高测试结果的准确性。

系统选用拆装方便的轮胎压力温度测试单元实现对

传动系和轮胎温度的测试。基于该信息还可以测试

冷车下的整车滑行阻力。

２　软件设计

软件基于 ＬａｂＶＩＥＷ图形化开发环境编写，包括
运行在 ｃＲＩＯ中的数据采集器软件、运行在 ＰＣ中的
上位机软件和运行在 ＰＤＡ中的速度航向角显示软
件。上位机软件界面如图３所示。

图 ３　上位机软件界面

Ｆｉｇ．３　ＳｏｆｔｗａｒｅｉｎｔｅｒｆａｃｅｏｆＰＣ
　
数据采集器软件实时采集各通道数据并通过

ＵＤＰ网络传送给上位机。上位机软件实现数据实
时采集、解析、显示、记录与分析，并将解析后的数据

通过蓝牙传送给 ＰＤＡ。ＰＤＡ软件实现蓝牙数据接
收、显示、语音播报等功能。数据采集器中运行实时

操作系统，采用多线程、队列、状态机、ＦＰＧＡ技术等
保证了系统任务分配均衡、实时准确运行，且对硬件

资源要求低
［２１］
。

上位机软件设计充分考虑到车载道路试验自动

化水平，如语音提醒驾驶操作、单次试验有效性判
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断、快速数据处理与试验有效数据组数判断、试验报

告快速生成等，有效提高了滑行试验效率。

３　数据处理与滑行阻力模型

３１　分段滑行数据拼接
高速滑行时试验场地长度不够，通常采用分段

滑行方式进行。分段滑行试验数据根据试验时间及

滑行方向信息拼接成整段滑行数据。数据选择时遵

循试验时间就近原则，以降低不同分段滑行时环境

变化的影响。分段滑行数据间重叠部分采用平均方

式处理。

３２　风速校正
风速风向传感器测量数据可能会受到车前端高

压区的影响，使得测量数据存在偏差，需要进行补

偿
［１３］
。假设自然风大小、方向恒定不变，车速曲线

应该位于逆向滑行风速曲线与正向滑行风速曲线中

间。具体补偿公式为

ｕｒ１－ｕｒ２
２

＝ａｕａ＋ｂ （１）

式中　ｕｒ１———正向滑行相对车速与滑行车速差值
的绝对值，其中相对车速为汽车滑行

方向车身相对风的速度

ｕｒ２———逆向滑行相对车速与滑行车速差值
的绝对值

ｕａ———滑行车速
ａ、ｂ———最小二乘法获得的系数

３３　异常值剔除
对实际采集的试验数据，剔除风速与汽车滑行

方向夹角超过 ２０°的数据点，以及滑行方向投影风
速小于５ｋｍ／ｈ的数据点。根据滑行车速计算整车
加速阻力，并对加速阻力时间曲线进行拟合，对与拟

合曲线偏差大于３个标准差的点的数据予以剔除。
３４　滑行阻力计算

将处理后的试验数据代入滑行阻力模型
［１３］

Ｆａ＝Ｆｗ＋Ｆｍ ＋Ｆｉ

Ｆａ＝－ｍｅ
ｄｕ
ｄｔ

Ｆｗ＝
１
２ρ
Ａｕ２ｒ（ａ０＋ａ１θ＋ａ２θ

２＋ａ３θ
３＋ａ４θ

４
）

Ｆｍ ＝ａｍ ＋ｂｍｕａ＋ｃｍｕ
２
ａ

Ｆｉ＝ｍｇ
ｄｈ
ｄ

















ｓ

（２）

式中　Ｆａ———加速阻力，Ｎ
Ｆｗ———空气阻力，Ｎ
Ｆｍ———机械阻力，Ｎ
Ｆｉ———坡道阻力，Ｎ

ｍｅ———整车装备质量和旋转质量，ｋｇ
ｄｕ
ｄｔ
———滑行减速度，ｍ／ｓ２

ρ———空气密度，ｋｇ／ｍ３

Ａ———迎风面积，ｍ２

ｕｒ———相对车速，ｋｍ／ｈ
ａ０、ａ１、ａ２、ａ３、ａ４———空气阻力相关的拟合系数

θ———风向角，即水平风速与汽车滑行方向夹
角，ｒａｄ

ａｍ、ｂｍ、ｃｍ———机械阻力系数
ｍ———整车装备质量，ｋｇ
ｇ———重力加速度，９８ｍ／ｓ２

ｄｈ
ｄｓ
———道路坡度

ｈ———高度，ｍ　　ｓ———滑行距离，ｍ
在汽车滑行方向，整车加速阻力 Ｆａ与空气阻力

Ｆｗ、机械阻力 Ｆｍ、坡道阻力 Ｆｉ构成平衡力。其中空
气阻力与风向角 θ呈 ４阶多项式，ａ０代表无风条件
下的空气阻力系数；机械阻力与滑行速度呈 ２阶多
项式。

将机械阻力 Ｆｍ 和空气阻力 Ｆｗ对标准环境温
度２０℃、大气压９８２１ｋＰａ进行校正，其计算公式为

Ｆ′ｍ ＝Ｆｍ［１＋０００８１（Ｔ－２０）］

Ｆ′ｗ＝Ｆ (ｗ ２７３＋Ｔ２９３
９８２１){
ｐ

（３）

式中　Ｆ′ｍ———校正后机械阻力，Ｎ
Ｆ′ｗ———校正后空气阻力，Ｎ
Ｔ———实测环境温度，℃
ｐ———实测大气压力，ｋＰａ

４　试验与结果分析

将设计的测试系统安装于江淮汽车某车型上，

并在定远县总装汽车试验场进行了系统测试。为了

进行系统精度对比，同时在试验车上布置了独立的

ＶＢＯＸ滑行测试设备。试验现场如图４所示。
分别进行了空载和满载滑行试验，试验环境温

度５℃左右，最大风速２ｍ／ｓ左右，天气阴天，无雨无
雾，符合国标滑行试验法规要求和 ＳＡＥＪ ２２６３滑
行试验法规要求。

本次试验依据滑行试验法规要求进行，试验前

进行试验质量调整，空载试验质量 １８３０ｋｇ，满载
２２６０ｋｇ，整备质量１６６０ｋｇ，旋转体有效质量６６４ｋｇ。
试验分为 ３段进行：９０～１２０ｋｍ／ｈ，５０～９５ｋｍ／ｈ，
５～５５ｋｍ／ｈ。将正向滑行 ３段数据和反向滑行 ３段
数据合记为１组数据，满载试验有效数据共６组，空
载试验有效数据共７组。下文分析以空载为例。
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图 ４　试验现场

Ｆｉｇ．４　Ｔｅｓｔｓｃｅｎｅｓ
　

４１　数采功能实现

试验采集的一组 ９０～１２０ｋｍ／ｈ滑行数据如
图５所示。图５ｃ中 ＧＰＳ水平方向定位精度在１０ｍｍ

图 ５　一组试验曲线

Ｆｉｇ．５　Ｏｎｅｇｒｏｕｐｏｆｔｅｓｔｃｕｒｖｅｓ

以内，定位精度高。图５ｄ为经过坐标变换计算得到
的汽车行驶方向（纵向）相对风速和侧向相对风速。

图５ｅ航向角变化在 １°以内，表明汽车基本保持直
线滑行。图５ｆ坡度在 ±０２％范围内，表明路面水
平度好。图５ｇ、５ｈ表明该次滑行中轮胎胎压和胎温
基本无变化。多组试验测试表明系统工作可靠，各

项数据采集实时、准确，满足数据采集要求。

４２　与 ＶＢＯＸ对比验证试验
ＶＢＯＸ滑行测试时仅测试车速曲线，不考虑自

然风的影响。为了验证设计的虚拟测试系统的速度

测试精度和数据处理合理性，对其原始速度数据进

行等速度间隔（取５ｋｍ／ｈ）提取，然后按照国标要求
处理得到滑行阻力系数，并与 ＶＢＯＸ输出的滑行阻
力系数进行对比。

两套系统 ５ｋｍ／ｈ等车速间隔的时间差数据如
图６ａ所示，滑行阻力对比如图６ｂ所示。由图可知，虚
拟测试系统与 ＶＢＯＸ输出的５ｋｍ／ｈ等车速间隔时间
相差在±００２ｓ以内，滑行阻力偏差０２５％。可见，本
文设计的虚拟测试系统能够满足国标测试需求。

４３　滑行阻力分析
对空载 ７组试验数据进行分析，其中正向 ２１

段、反向 ２１段，拼接得到正、反向共 １４次完整滑行
数据，如图７所示。风速校正后曲线如图８所示。

对风速和坡度进行补偿处理得到的滑行阻力

（简称ＳＡＥ模型阻力）结果如表２所示。去掉风的影
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图 ６　虚拟系统与 ＶＢＯＸ系统测试结果对比

Ｆｉｇ．６　ＣｏｍｐａｒｉｓｏｎｂｅｔｗｅｅｎｖｉｒｔｕａｌｓｙｓｔｅｍａｎｄＶＢＯＸ
　

图 ７　拼接车速曲线

Ｆｉｇ．７　Ｓｍｏｏｔｈｅｄｓｐｅｅｄｃｕｒｖｅｓ
　

图 ８　风速校正曲线

Ｆｉｇ．８　Ｃｏｍｐｅｎｓａｔｅｄｗｉｎｄｓｐｅｅｄｃｕｒｖｅｓ
　

表 ２　空载试验 ＳＡＥ模型滑行阻力系数

Ｔａｂ．２　ＣｏａｓｔｄｏｗｎｒｅｓｉｓｔａｎｃｅｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｓｏｆＳＡＥｍｏｄｅｌｆｏｒｎｏｌｏａｄｔｅｓｔｓ

试验组 ａｍ ｂｍ ｃｍ ａ０ ａ１ ａ２ ａ３ ａ４
１ ２０８８１５ ０７０７８６１ ００１２０３ １０７１０９ －０００２８３ －００００９０ －０００２３３ －００００２９
２ １９４７０９ １０４４９７９ ００００７７ １２０２６１ ００１２２５ ００２５８６ ０００５３２ ００００２９
３ １６１１３９ ３９４５５５１ ００５６３０ －０２０５００ ０００５７９ ０００７０２ ００００７７ １７５×１０－５

正向滑行 ４ ２３７００１ －０２８７３８８ ００２２７２ １０２５１８ －００００８９ －００１３３０ －０００２３８ －９６０×１０－５

５ １９１６１２ １６２４３４９ ００１７００ ０８２１１２ ０００５７８ ０００９１６ ０００１２８ ５４７×１０－５

６ ２０３８４５ ０７７１４１３ ００００５７ １２３３６１ ０００１７６ ００１１５５ ０００１５０ ５２８×１０－５

７ １９９１３７ １２７２１３６ ００００６５ １１４７６５ －００１２８６ －０００２５０ －００００７１ －３７９×１０－５

１ １８８１０４ ２０７２２００ －００１３７０ １３５０５９ ００４７５６ －００１０２０ ０００１４４ －７４８×１０－５

２ １８００８４ ２０２８３９９ －００１０９０ １３６９１８ ０００４６６ －０００４３０ ００００８４ －３４８×１０－５

３ １７３３７１ １８４２０２８ ０００２３７ １０５１７８ －００１９１２ ００１０２３ －０００１３２ ５２６×１０－５

反向滑行 ４ １９０１３６ １２５２９０８ －０００３１０ １３４８５２ －０００７２３ ０００３４１ －００００４１ １８６×１０－５

５ １９１２４９ １１６９１２０ ０００８００ １０８６６４ －００２１５７ ０００５３６ －００００２６ ３８７×１０－６

６ １８６８５１ １１６８６０１ ０００６６６ １０６０４４ ００２４４９ －０００９１０ ０００１０９ －３５２×１０－５

７ ２１７５６７ １６８２２９３ －００１２１０ １３６８７３ ００５４９８ ０００１８７ －００２６７５ －０００３６７

响，仅考虑 ＳＡＥ模型中系数 ａｍ、ｂｍ、ｃｍ和 ａ０，由此形
成的滑行阻力 ＦＲ为

ＦＲ＝ｆ０＋ｆ１ｕａ＋ｆ２ｕ
２
ａ （４）

式中　ｆ０、ｆ１、ｆ２———最小二乘拟合系数
式（４）进行最小二乘拟合，拟合结果如表 ３所

示，７组空载滑行试验重复性为２２％，重复性很好。
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表 ３　简化的 ＳＡＥ模型三系数空载滑行阻力系数

Ｔａｂ．３　ＳｉｍｐｌｉｆｉｅｄＳＡＥｃｏａｓｔｄｏｗｎｒｅｓｉｓｔａｎｃｅｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｓｗｉｔｈｔｈｒｅｅｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｓｆｏｒｎｏｌｏａｄｔｅｓｔｓ

试验组
正向滑行 反向滑行

ｆ０ ｆ１ ｆ２ ｆ０ ｆ１ ｆ２
１ １９２０６５０ ０５０８０２３ ００５９８７２ １５８８８７２ ２２５１９６８ ００４５８６３

２ １８８９４０２ ０５６６１６６ ００５７９２８ １５９０５５４ １９５９２２８ ００５０６２９

３ １４１９８３７ ３６４７７０２ ００４０９２５ １５３１３５３ １７６５１２９ ００４８８０８

４ ２１８０３９０ －０３６６３４０ ００６７７６８ １８０３５６９ ０８６５５３７ ００５９３９５

５ １７０６９４９ １５４１７８３ ００５１５２７ １８４７１４４ ０６５００７４ ００５８２４５

６ １９２４６１０ ０４２９１３８ ００５７７２８ １７４８７６０ ０８５３５７７ ００５４９６３

７ １８７３６９０ ０８８３３７９ ００５３６９１ １７７７２１０ ０８７８４９８ ００５３４２９

　　简化的 ＳＡＥ模型阻力和基于国标得到的滑行
阻力（简称 ＧＢ模型阻力）对比如表 ４所示，滑行阻
力曲线如图 ９所示。两种结果在低速段吻合程度
好，在高速段 ＳＡＥ模型滑行阻力稍微偏大。两种结

表 ４　两种模型的滑行阻力系数

Ｔａｂ．４　Ｃｏａｓｔｄｏｗｎｒｅｓｉｓｔａｎｃｅｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔｓｏｆｔｗｏｍｏｄｅｌｓ

滑行阻力系数 ｆ０ ｆ１ ｆ２
ＧＢ模型 １７１５４４０ １０９１９９ ００５２１５

ＳＡＥ模型 １７３３６５０ １２８６９０ ００５３４０

图 ９　ＳＡＥ模型与 ＧＢ模型滑行阻力曲线对比

Ｆｉｇ．９　Ｃｏａｓｔｄｏｗｎｒｅｓｉｓｔａｎｃｅｃｕｒｖｅｓｃｏｍｐａｒｉｓｏｎ

ｂｅｔｗｅｅｎＳＡＥｍｏｄｅｌａｎｄＧＢｍｏｄｅｌ
　

果的系统偏差为３７％，为合理偏差。

５　结论

（１）基于虚拟仪器构建的滑行阻力测试系统，
以美国 ＳＡＥＪ ２２６３法规和我国六阶段油耗测试标
准为基础，实现了道路滑行试验过程中对自然风速

风向和道路坡度的补偿，有效提高了滑行测试精度，

为转毂台架上进行整车性能试验补偿整车阻力提供

了有效手段。

（２）在滑行阻力计算模型中实现对风速和坡度
补偿，减少了环境因素对测试结果的影响，降低了对

试验场地的要求，提高了道路滑行试验效率。系统

场地试验验证了算法的有效性和可靠性。其中７组
空载滑行试验重复性为２２％，与 ＧＢ模型对比滑行
阻力偏差为３７％。

（３）系统采用的虚拟仪器开发方案，通过软硬
件选型和设计有效提高了试验效率。系统集成了轮

胎胎压和胎温信息测试，为冷车工况下测试整车滑

行阻力等提供了依据。
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