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Аннотация: в данной статье приведено моделирование системы элек-

тронной курсовой устойчивости для грузового автомобиля с приложением мо-

дели и результатов моделирования. 
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Последнее время количество аварийных ситуаций на дорогах увеличива-

ется. Наиболее серьезные последствия случаются в ДТП с грузовыми автомоби-

лями. Система электронной курсовой устойчивости (ЭКУ) позволяет удерживать 

траекторию движения и компенсировать ошибки водителя, нейтрализуя и ис-

ключая занос или опрокидывание. 

Опираясь на статью[1], получим желаемые уравнения состояния: 

    (1) 
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    (2) 

Получим, 

      (3) 

где,  – вектор переменных состояния, 

 – вектор управляющего воздействия, 

 – вектор внешних возмущений. 

Матрицы коэффициентов: 

     (4) 

,      (5) 

Видно, что управлять вектором переменных состояния можно через рулевое 

управление и моментом, созданным дифференциальным торможением задних 

колес. 

Получаем уравнение вектор рассчитанных состояний xр: 

      (6) 

Для уменьшения ошибки по углу скольжения и угловой скорости заведем 

обратные связи по этим состояниям, как показано на рисунке 1. 
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Рис. 1. Структурная схема системы курсовой устойчивости на основе  

дифференциального торможения и активного рулевого управления 

При разработке данной системы получена схема моделирования 
 

 

Рис. 2. Схема реализации системы курсовой устойчивости на основе  

управления дифференциальным торможением  

и активного рулевого управления в Simulink 
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Рис. 3. Зависимость ошибки угловой скорости от времени при проведении ма-

невра «двойная переставка». Зеленый цвет линии – ошибка с выключенной  

системой курсовой устойчивости. Синий цвет линии – ошибка с включенной 

системой курсовой устойчивости. 
 

Исходя из полученных результатов, можно сделать вывод, что действие по-

лученных в ходе моделирования разновидностей систем курсовой устойчивости, 

приводит к положительному эффекту. 
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