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基于惯容 弹簧 阻尼结构体系的被动天棚阻尼悬架系统

张孝良　聂佳梅　汪若尘　陈　龙
（江苏大学汽车工程研究院，镇江 ２１２０１３）

摘要：利用“惯容 弹簧 质量”系统的反共振，提出一种理想天棚阻尼的被动实现方法，设计了被动天棚阻尼悬架

系统，建立悬架系统的整车模型，对比分析了传统被动、理想天棚及被动天棚阻尼悬架系统性能。结果表明，与传

统被动悬架相比，被动天棚阻尼悬架能够抑制车身在 １～３Ｈｚ的垂直、俯仰和侧倾振动，车身垂直、俯仰和侧倾加速

度均方根值，分别减小了１４％、１４６％和９３％，被动天棚阻尼悬架能够提高车辆的乘坐舒适性，实现理想天棚阻尼

悬架的主要功能，研究结果从理论上验证了理想天棚阻尼被动实现方法的正确性与有效性。
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　　引言

传统被动悬架由弹簧和阻尼元件组成，建立在

基于经典隔振理论的“弹簧 阻尼”结构体系上，很

难进一步提高其性能。惯容器（Ｉｎｅｒｔｅｒ）的出现，“惯
容 弹簧 阻尼”悬架结构新体系的提出，突破了基

于经典隔振理论的“弹簧 阻尼”结构体系对悬架隔

振性能进一步提高的制约，为悬架新技术的发展提

供了一个崭新的平台
［１～３］

。

理想天棚阻尼要求阻尼元件与惯性参考系相

连，但在车辆悬架系统中，这一条件无法得到满足，

使得理想天棚阻尼不能被动实现，一般采用间接的

方法来实现理想天棚阻尼的功能，包括主动、半主动

控制方法
［４～７］

。而主动、半主动控制悬架在能耗、可

靠性、有效性、实时性等方面存在不足，且系统较为

复杂，难以得到大规模的推广与应用
［８］
。



很多学者开展了基于“惯容 弹簧 阻尼”结构

体系的车辆悬架相关研究工作
［３，９～１４］

。但迄今为

止，基于“惯容 弹簧 阻尼”结构体系，被动地实现

理想天棚阻尼的相关研究还未见报道。

本文基于“惯容 弹簧 阻尼”悬架结构新体系，

提出一种理想天棚阻尼的被动实现方法，设计一种

不需要能量输入、不依赖控制系统的被动天棚阻尼

悬架，替代理想天棚阻尼主动和半主动实现系统，以

减少能耗，降低系统的复杂度，增强系统的有效性与

实时性，提高系统的可靠性。

１　理想天棚阻尼的被动实现

１１　惯容器与弹簧并联谐振
由电路分析原理，当电感与电容并联电路导纳

为零时，电路会发生并联谐振，此时，电感电流与电

容电流互相抵消，电感与电容并联部分相当于开

路
［１５］
。根据“惯容 弹簧 阻尼”机械系统与“电容

电感 电阻”电子系统的相似性可知，当弹簧和惯容

器并联体的导纳为零时，弹簧和惯容器并联体发生

并联谐振，弹簧与惯容器两端的力互相抵消，弹簧与

惯容器并联部分相当于开路。因此，当弹簧与惯容

器并联谐振时，弹簧与惯容器的并联体会阻断力的

传递。

１２　“惯容 弹簧 质量”系统的反共振

“惯容 弹簧 质量”系统如图 １所示。由上述
分析可知，当弹簧和惯容器并联体的导纳为零时，弹

簧与惯容器会发生并联谐振，阻断力向被隔离质量

块的传递，此时，尽管输入位移 ｚ０的振幅不为零，但
被隔离质量块的振幅却为零，即系统发生了反共振

现象。“惯容 弹簧 质量”系统的反共振为理想天

棚阻尼的被动实现提供了一种解决方法。

图 １　“惯容 弹簧 质量”系统

Ｆｉｇ．１　Ｉｎｅｒｔｅｒｓｐｒｉｎｇｄａｍｐｅｒｓｙｓｔｅｍ
　
１３　理想天棚阻尼的被动实现方法

图２ａ是理想天棚阻尼悬架系统，理想天棚阻尼
的被动实现方法如下：首先，在图 ２ａ中的簧上质量
和悬架之间插入并联的弹簧和惯容器，然后，将天棚

阻尼器与惯容器并联，如图２ｂ所示。
图２ａ中理想天棚阻尼悬架系统的参数是已知

的。在图２ｂ所示的被动天棚阻尼悬架系统中，除参
数 ｂ２和 ｋ２未知外，其他参数与理想天棚阻尼悬架系

图 ２　理想天棚阻尼的被动实现

Ｆｉｇ．２　Ｐａｓｓｉｖｅｒｅａｌｉｚａｔｉｏｎｏｆｉｄｅａｌｓｋｙｈｏｏｋｄａｍｐｉｎｇ
（ａ）理想天棚阻尼悬架系统　 （ｂ）被动天棚阻尼悬架系统

　
统相同。确定参数 ｂ２和 ｋ２的方法如下：

（１）在图２ａ中，去掉理想天棚阻尼悬架系统中
的天棚阻尼器后，簧上质量的共振频率为

ω２＝ ｋ／ｍ槡 ２

式中　ｋ———第１级悬架刚度 ｍ２———簧上质量
（２）在图２ｂ中，由惯容器、第 ２级悬架弹簧和

簧上质量组成的“惯容 弹簧 质量”系统反共振频

率为

ω２Ａ＝ ｋ２／ｂ槡 ２

式中　ｋ２———第２级悬架刚度　　ｂ２———惯容系数
（３）由反共振频率 ω２Ａ与共振频率 ω２相等，确

定 ｋ２与 ｂ２的关系为
ｋ／ｍ２＝ｋ２／ｂ２ （１）

（４）将式（１）作为一约束条件，将簧上质量的
位移传递率作为优化问题的目标函数，求解该优化

问题，即可得到参数 ｋ２与 ｂ２的值。

２　被动天棚阻尼悬架系统动力学建模

被动天棚阻尼悬架系统整车模型如图３所示。
车身质心处的垂直运动方程为

ｍｂｚ
··

ｃ＝ｆ１＋ｆ２＋ｆ３＋ｆ４ （２）
车身俯仰运动方程为

Ｉθθ
··

＝－ｌｆ（ｆ１＋ｆ２）＋ｌｒ（ｆ３＋ｆ４） （３）
车身侧倾运动方程为

Ｉφφ
··

＝ｔｆ（ｆ１－ｆ２）＋ｔｒ（ｆ３－ｆ４） （４）
非悬挂质量的垂直运动方程为

ｍｗ１ｚ
··

ｗ１＝－ｋｔ１（ｚｗ１－ｚｇ１）－ｆ１

ｍｗ２ｚ
··

ｗ２＝－ｋｔ２（ｚｗ２－ｚｇ２）－ｆ２

ｍｗ３ｚ
··

ｗ３＝－ｋｔ３（ｚｗ３－ｚｇ３）－ｆ３

ｍｗ４ｚ
··

ｗ４＝－ｋｔ４（ｚｗ４－ｚｇ４）－ｆ













４

（５）

根据第１、２级悬架作用力相等，可得
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图 ３　整车模型

Ｆｉｇ．３　Ｗｈｏｌｅｃａｒｍｏｄｅｌ
　

ｆ１＝－ｋ１１（ｚｒ１－ｚｗ１）－ｃ１１（ｚ
·

ｒ１－ｚ
·

ｗ１）＝

　　 －ｋ２１（ｚｂ１－ｚｒ１）－ｃｓｋｙ＿１（ｚ
·

ｂ１－ｚ
·

ｒ１）－

　　ｂ２１（ｚ
··

ｂ１－ｚ
··

ｒ１）

ｆ２＝－ｋ１２（ｚｒ２－ｚｗ２）－ｃ１２（ｚ
·

ｒ２－ｚ
·

ｗ２）＝

　　 －ｋ２２（ｚｂ２－ｚｒ２）－ｃｓｋｙ＿２（ｚ
·

ｂ２－ｚ
·

ｒ２）－

　　ｂ２２（ｚ
··

ｂ２－ｚ
··

ｒ２）

ｆ３＝－ｋ１３（ｚｒ３－ｚｗ３）－ｃ１３（ｚ
·

ｒ３－ｚ
·

ｗ３）＝

　　 －ｋ２３（ｚｂ３－ｚｒ３）－ｃｓｋｙ＿３（ｚ
·

ｂ３－ｚ
·

ｒ３）－

　　ｂ２３（ｚ
··

ｂ３－ｚ
··

ｒ３）

ｆ４＝－ｋ１４（ｚｒ４－ｚｗ４）－ｃ１４（ｚ
·

ｒ４－ｚ
·

ｗ４）＝

　　 －ｋ２４（ｚｂ４－ｚｒ４）－ｃｓｋｙ＿４（ｚ
·

ｂ４－ｚ
·

ｒ４）－

　　ｂ２４（ｚ
··

ｂ４－ｚ
··

ｒ４





























）

（６）

当俯仰角 θ和侧倾角 φ权较小时，有近似线性

关系

ｚｂ１＝ｚｃ－ｌｆθ＋ｔｆφ

ｚｂ２＝ｚｃ－ｌｆθ－ｔｆφ

ｚｂ３＝ｚｃ＋ｌｒθ＋ｔｒφ

ｚｂ４＝ｚｃ＋ｌｒθ－ｔｒ













φ

（７）

式中　ｍｂ———悬挂质量

ｍｗｉ———轮 ｉ处非悬挂质量

θ———车身俯仰角　　φ———车身侧倾角

Ｉθ———车身俯仰转动惯量

Ｉφ———车身侧倾转动惯量

ｚｃ———车身质心处垂直位移

ｚｂｉ———轮 ｉ处车身垂直位移

ｚｒｉ———悬架 ｉ级间公共端垂直位移

ｚｗｉ———轮 ｉ处非悬挂质量垂直位移

ｚｇｉ———轮 ｉ处路面垂直位移

ｌｆ、ｌｒ———前、后轴至质心的距离

ｔｆ、ｔｒ———前、后轮距的一半

ｆｉ———悬架 ｉ对车身的作用力

ｋ１ｉ———悬架 ｉ第１级悬架刚度

ｃ１ｉ———悬架 ｉ第１级悬架阻尼系数

ｋ２ｉ———悬架 ｉ第２级悬架刚度

ｃｓｋｙ＿ｉ———悬架 ｉ天棚阻尼系数

ｂ２ｉ———悬架 ｉ惯容器惯容系数

ｋｔｉ———轮 ｉ轮胎刚度

将式（２）～（７）写成矩阵的形式为

Ｍｂｑ
··

＝－ＧＫ２（ｚｂ－ｚｒ）－

ＧＣｓｋｙ（ｚ
·

ｂ－ｚ
·

ｒ）－ＧＢ２（ｚ
··

ｂ－ｚ
··

ｒ） （８）

Ｍｗｚ
··

ｗ＝Ｋ１（ｚｒ－ｚｗ）＋Ｃ１（ｚ
·

ｒ－ｚ
·

ｗ）－Ｋｔ（ｚｗ－ｚｇ）

（９）

Ｋ１（ｚｒ－ｚｗ）＋Ｃ１（ｚ
·

ｒ－ｚ
·

ｗ）＝

Ｋ２（ｚｂ－ｚｒ）＋Ｃｓｋｙ（ｚ
·

ｂ－ｚ
·

ｒ）＋Ｂ２（ｚ
··

ｂ－ｚ
··

ｒ）（１０）

ｚｂ＝Ｇ
Ｔｑ （１１）

其中ｚｇ＝［ｚｇ１　ｚｇ２　ｚｇ３　ｚｇ４］
Ｔ

ｚｗ＝［ｚｗ１　ｚｗ２　ｚｗ３　ｚｗ４］
Ｔ

ｚｒ＝［ｚｒ１　ｚｒ２　ｚｒ３　ｚｒ４］
Ｔ

ｚｂ＝［ｚｂ１　ｚｂ２　ｚｂ３　ｚｂ４］
Ｔ

ｑ＝［ｚｃ　θ　φ］
Ｔ　Ｍｂ＝ｄｉａｇ（ｍｂ　Ｉθ　Ｉφ）

Ｍｗ＝ｄｉａｇ（ｍｗ１　ｍｗ２　ｍｗ３　ｍｗ４）

Ｋ１＝ｄｉａｇ（ｋ１１　ｋ１２　ｋ１３　ｋ１４）

Ｃ１＝ｄｉａｇ（ｃ１１　ｃ１２　ｃ１３　ｃ１４）

Ｋ２＝ｄｉａｇ（ｋ２１　ｋ２２　ｋ２３　ｋ２４）

Ｃｓｋｙ＝ｄｉａｇ（ｃｓｋｙ＿１　ｃｓｋｙ＿２　ｃｓｋｙ＿３　ｃｓｋｙ＿４）

Ｂ２＝ｄｉａｇ（ｂ２１　ｂ２２　ｂ２３　ｂ２４）

Ｋｔ＝ｄｉａｇ（ｋｔ１　ｋｔ２　ｋｔ３　ｋｔ４）

Ｇ＝

１ １ １ １

－ｌｆ －ｌｆ ｌｒ ｌｒ
ｔｆ －ｔｆ ｔｒ －ｔ











ｒ

Ｍｂ和 Ｍｗ是可逆的，且 ｚｂ和 ｑ满足式（１１），因

此，令 ＧＴ（Ｍｂ）
－１
左乘以式（８）的两边可得

ｚ··ｂ＝－Ｍ［Ｋ２（ｚｂ－ｚｒ）＋

Ｃｓｋｙ（ｚ
·

ｂ－ｚ
·

ｒ）＋Ｂ２（ｚ
··

ｂ－ｚ
··

ｒ）］ （１２）

其中 Ｍ＝ＧＴ（Ｍｂ）
－１Ｇ

取系统变量和输出变量为
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ｘ＝［（ｚｂ－ｚｒ）
Ｔ
（ｚｒ－ｚｗ）

Ｔ
（ｚｗ－ｚｇ）

Ｔｚ·Ｔｂｚ
·Ｔ
ｒｚ
·Ｔ
ｗ］

Ｔ

ｙ＝［ｑ··Ｔｚ··ｂ（ｚｂ－ｚｗ）
Ｔ
（Ｋｔ（ｚｗ－ｚｇ））

Ｔ
］
Ｔ

则系统微分方程的状态空间表达式为

ｘ·（ｔ）＝Ａｘ（ｔ）＋Ｂｚ·ｇ（ｔ）

ｙ（ｔ）＝Ｃｘ（ｔ{ ）
（１３）

其中

Ａ＝

０４ ０４ ０４ Ｉ４ －Ｉ４ ０４
０４ ０４ ０４ ０４ Ｉ４ －Ｉ４
０４ ０４ ０４ ０４ ０４ Ｉ４
０４ －ＭＫ１ ０４ ０４ －ＭＣ１ ＭＣ１

Ｂ－１２ Ｋ２ Ｐ ０４ Ｂ－１２ Ｃｓｋｙ Ｒ Ｓ

０４ Ｍ－１
ｗ Ｋ１ －Ｍ－１

ｗ Ｋｔ ０４ Ｍ－１
ｗ Ｃ１ －Ｍ－１

ｗ Ｃ



















１

Ｂ＝［０４　０４　 －Ｉ４　０４　０４　０４］
Ｔ

Ｃ＝

０３×４ －Ｍ－１
ｂ ＧＫ１ ０３×４ ０３×４ －Ｍ－１

ｂ ＧＣ１ Ｍ－１
ｂ ＧＣ１

０４ －ＭＫ１ ０４ ０４ －ＭＣ１ ＭＣ１
Ｉ４ Ｉ４ ０４ ０４ ０４ ０４
０４ ０４ Ｋｔ ０４ ０４ ０













４

Ｐ＝－（Ｂ－１２ ＋Ｍ）Ｋ１　　Ｓ＝（Ｂ
－１
２ ＋Ｍ）Ｃ１

Ｒ＝－Ｂ－１２ Ｃ１－ＭＣ１－Ｂ
－１
２ Ｃ２

３　系统性能分析

整车模型相关参数如表１所示。

表 １　整车模型参数

Ｔａｂ．１　Ｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｗｈｏｌｅｃａｒｍｏｄｅｌ

　　　参数 数值

悬挂质量 ｍｂ／ｋｇ １３８０

俯仰转动惯量 Ｉθ／ｋｇ·ｍ
２ ２４４０

侧倾转动惯量 Ｉφ／ｋｇ·ｍ
２ ３８０

前轴非悬挂质量 ｍｗ１、ｍｗ２／ｋｇ ４０５

后轴非悬挂质量 ｍｗ３、ｍｗ４／ｋｇ ４５４

轮胎刚度 ｋｔ１、ｋｔ２、ｋｔ３、ｋｔ４／ｋＮ·ｍ
－１ １９２

前悬惯容系数 ｂ２１、ｂ２２／ｋｇ ４４７５

后悬惯容系数 ｂ２３、ｂ２４／ｋｇ ３３２

前悬第１级悬架刚度 ｋ１１、ｋ１２／ｋＮ·ｍ
－１ １７

后悬第１级悬架刚度 ｋ１３、ｋ１４／ｋＮ·ｍ
－１ ２２

前悬第２级悬架刚度 ｋ２１、ｋ２２／ｋＮ·ｍ
－１ １５

后悬第２级悬架刚度 ｋ２３、ｋ２４／ｋＮ·ｍ
－１ １５

前悬第１级悬架阻尼系数 ｃ１１、ｃ１２／ｋＮ·ｓ·ｍ
－１ １５

后悬第１级悬架阻尼系数 ｃ１３、ｃ１４／ｋＮ·ｓ·ｍ
－１ １５

前悬天棚阻尼系数ｓｋｙ＿１、ｃｓｋｙ＿２／ｋＮ·ｓ·ｍ
－１ ２８

后悬天棚阻尼系数 ｃｓｋｙ＿３、ｃｓｋｙ＿４／ｋＮ·ｓ·ｍ
－１ ２８

前轴至车身质心距离 ｌｆ／ｍ １２５

后轴至车身质心距离 ｌｒ／ｍ １５１

前轴轮距的一半 ｔｆ／ｍ ０７４

后轴轮距的一半 ｔｒ／ｍ ０７４

　　车辆以 ２０ｍ／ｓ的车速驶过不平度系数为
５×１０－６ｍ３／ｃｙｃｌｅ的路面时，响应均方根值如表 ２所
示，系统随机响应输出功率谱密度如图４所示。

表 ２　随机响应输出均方根值

Ｔａｂ．２　ＲＭＳｖａｌｕｅｓｏｆｒａｎｄｏｍｒｅｓｐｏｎｓｅｏｕｔｐｕｔｓ

指标　　　　
传统被动

均方根值

被动天棚 理想天棚

均方根值 降幅／％ 均方根值 降幅／％

质心垂直加速度／ｍ·ｓ－２ １６０８ １３８３ １４０ １３０４ １８９

车身俯仰加速度／ｒａｄ·ｓ－２ １２６８ １０８３ １４６ １０１３ ２０２

车身侧倾加速度／ｒａｄ·ｓ－２ ４０５４ ３６７７ ９３ ３２２５ ２０４

左前车身垂直加速度／ｍ·ｓ－２ ３６４１ ３２６９ １０２ ２９３７ １９３

右后车身垂直加速度／ｍ·ｓ－２ ４０３１ ３５４３ １２１ ３１９１ ２０８

左前悬架动行程／ｍｍ ２５４００ ２４９００ ２１ ２１３００ １６１

右后悬架动行程／ｍｍ ２４１００ ２３７００ １８ ２０２００ １６２

左前轮胎动载荷／ｋＮ １６４８ １６３１ ０９ １５９４ ３２

右后轮胎动载荷／ｋＮ １７４８ １７２４ １４ １６７７ ４０

　　由表２可知，与传统被动悬架相比，被动天棚与
理想天棚阻尼悬架系统的质心垂直加速度均方根值

分别减小了１４％和１８９％，车身俯仰加速度均方根
值分别减小了１４６％和２０２％，车身侧倾加速度均
方根值分别减小了 ９３％和 ２０４％，左前车身垂直
加速度均方根值分别减小了１０２％和 １９３％，右后
车身垂直加速度均方根值分别减小了 １２１％和
２０８％，左前悬架动行程均方根值分别减小了

２１％和１６１％，右后悬架动行程均方根值分别减
小了１８％和１６２％，左前轮胎动载荷均方根值分
别减小了０９％和３２％，右后轮胎动载荷均方根值
分别减小了１４％和４％。从图４可以看出，被动天
棚阻尼悬架的质心垂直加速度和车身俯仰加速度在

１～３Ｈｚ内的改善程度与理想天棚阻尼悬架非常接
近，前、后车身垂直加速度和侧倾加速度的改善程度

与理想天棚阻尼悬架较为接近，但理想天棚阻尼悬
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架隔振频带的带宽要较被动天棚阻尼悬架稍宽。综

合上述，可以看出，与传统被动悬架相比，理想天棚

与被动天棚阻尼悬架都能够抑制车身在 １～３Ｈｚ垂
直、俯仰和侧倾振动，提高了车辆的乘坐舒适性。

需要指出的是，理想天棚阻尼的被动实现方法，

利用了“惯容 －弹簧 －质量”系统的反共振现象，即
在某一特定频率下，惯容器与弹簧两端的力等大反向

相互抵消，阻断了力向车身的传递，从而抑制了车身的

共振，但由于天棚阻尼的存在，使得悬架系统的隔振频

率从某一特定频率扩展为了具有一定宽度的频带。

图 ４　随机响应输出功率谱密度

Ｆｉｇ．４　ＰＳＤｏｆｒａｎｄｏｍｒｅｓｐｏｎｓｅｏｕｔｐｕｔｓ
　

４　结论

（１）与传统被动悬架相比，被动天棚阻尼悬架
能够抑制车身在１～３Ｈｚ垂直、俯仰和侧倾振动，车
身垂直、俯仰和侧倾加速度均方根值，分别减小了

１４％、１４６％和９３％，提高了车辆的乘坐舒适性。
（２）被动天棚阻尼悬架能够实现理想天棚阻尼

悬架的主要功能，研究结果从理论上验证了理想天

棚阻尼被动实现方法的正确性与有效性。
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