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基于 VBOX 3i数据采集系统的汽车道路试验
设计与实践
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摘要：以农用基地通行道路作为试验场地，以 VBOX 3i 数据采集系统及其相适应的传感器、数据转换模块作为测试软

硬件，通过合理的试验教学组织设计，完成了汽车道路试验项目设计。3 届学生的试验实践证明所组建的试验设备能够满

足测试的要求，试验操作过程简单合理，能充分调动学生的积极性和主观能动性，有效地提高了学生独立解决专业实际问

题的能力。
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Design and Practice of the Automotive Road Test Based on
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Abstract: Using the agricultural base road as the test site, the VBOX 3i data acquisition system and its corresponding sensors and
data conversion modules as the testing software and hardware, the design of the automobile road test project was completed under a
reasonable  experimental  teaching  organization  design.  After  three  sessions  of  students’   practice,  the  results  show  that  the  test
equipment  can  meet  the  testing  requirements,  and  the  test  operation  process  is  simple  and  reasonable,  which  it  can  fully  mobilize
students’ enthusiasm and subjective initiative, and effectively improve students’ ability to independently solve practical professional
problems.
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汽车道路试验包括汽车动力性能试验、汽车

燃油经济性试验、汽车制动性能试验、汽车操纵

稳定性能试验和汽车平顺性能试验等项目[1]。试验

项目的开设，对学生进一步加深和掌握车辆工程

专业主干课程知识有着不可替代的作用，也是培

养学生动手能力、数据处理与分析能力和创新应

用能力的重要手段。受限于硬件设备不足等因

素，高校汽车道路试验项目的开设主要以虚拟仿

真试验为主[2–6]，很少有道路实地试验的报道。在

道路实地试验中，学生面对的是真实的对象（包括

试验车辆、测试仪器和测试环境等），需要亲自对

试验车辆和测量仪器设备进行安装、调试和校正

才能开展实地试验，而且受试验环境影响，即使

在同样环境下重复同样的试验项目，所获得的试

验结果也不一样，更能考验和提高学生有效提取

试验数据以及分析数据差异原因的能力，也因此

更有助于提高学生解决工程实际问题的能力，是

虚拟仿真试验无法比拟的。

汽车道路试验项目实地试验的开展，离不开

测试场地、测试软硬件和试验教学方案设计的支

持。测试场地的选择要满足测试标准，但对于高

校来说，受限于人流和场地等因素，校内的普通

道路一般难以满足标准，单独建设试验场地又存

在前期投入经费高和使用率不高的问题。恰巧在  
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汽车道路试验开设的前期，学校农科新城正在规

划建设，车辆工程专业负责人瞄准农用基地地广

人稀且有通行道路的特点，将眼光锁定在利用农

用基地通行道路进行汽车道路试验设想上，并将

规划要求提交到学校，在建设农用基地通行道路

时有意向汽车道路试验所要求的道路条件靠拢，

完成了测试场地的建设。测试软硬件可自行开

发 [7–8]，也可以现有的数据采集系统为基础，通过

配备合适的传感器、数据转换模块来组建 [9–11]。

相比而言，以现有的数据采集系统为基础组建

测试软硬件，难度更低、可靠性更好。由于道路

试验项目包括汽车动力性能试验、制动性能试

验、汽车操纵稳定性能试验和平顺性能试验等，

所以需要测量汽车的速度、加速度、制动距离、

制动时间、制动踏板力、转向盘力矩、转向盘转

角、横摆角速度、车身侧倾角和侧向加速度等

参数。在现有的主流数据采集系统中，VBOX 3i
数据采集系统通过全球卫星定位系统   （global
positioning system，GPS） 与惯性测量单元 （inertial
measurement unit，IMU） 相结合，以较高的精度

记录速度、距离、加速度、制动距离、航向、偏

离角度、跑圈数、车辆位置和侧偏力等多个参

数，比较适合用于汽车性能测试，并且对环境适

应能力显著，测试结果较为稳定[9]。因此，试验

中选择 VBOX 3i数据采集器作为基本测试单元，

通过选配与之相适应的传感器、数据转换模块，

以完成汽车道路试验测试软硬件的组建。试验

教学方案设计上，通过编制试验指导书、开展学

生为主导的教学组织设计，完成了试验项目的实

施。经过车辆工程专业 3届学生的实践，证明所

组建的试验设备能够满足测试的要求，教学组

织上能充分调动学生的积极性和主观能动性，

并有效地提高了学生独立解决专业实际问题的

能力。 

1    试验设备组建、工作原理和安装
 

1.1    试验设备的选用

以 Racelogic公司的旗舰数据采集器 VBOX 3i
作为基本测试单元，根据试验项目所需测试的参

数、传感器电压等级和匹配程度，外接与之相匹

配的各类传感器以及数据转换模块，完成试验设

备的组建，所选用的设备清单如表 1所示。
 
 

表 1    汽车道路试验所选用的设备清单
 

序号 设备名称 厂家 设备型号 设备数量/个
① 数据采集器 Racelogic Vb3i-v5 1
② GPS天线 Racelogic RLACS156 1
③ 惯量传感器 Racelogic RLVBIMU04 1
④ 4参数多功能显示器 Racelogic RLVBDSP03 1
⑤ 制动触发器 Racelogic RLVBACS004 1
⑥ 8通道模拟量输入模块 Racelogic RLVBADC03 1
⑦ 4通道频率输入模块 Racelogic RLVBFIM03 1
⑧ 方向盘测力计 SOHGOHKEISO综合计装 TR60-200N.m 1
⑨ 踏板力计 HKM-Messtechnik PKH 2.0 /HT 2.0 1
⑩ 压力传感器 IMPRESS SENSORS＆SYSTEMS AS-250bar 2
⑪ 坐垫传感器（3轴加速度计） 广州泽尔 ZR-890 2
⑫ IEPE信号调理器 广州泽尔 KT5210 1
⑬ 轮速传感器 PEISELER MT 100/e KFZ-RS 2
⑭ 电源转换器 自制 自制 1
⑮ 8通道模拟量转接盒 自制 自制 1
⑯ 4通道模拟量转接盒 自制 自制 1
⑰ 各类连接线 设备配送或自制 设备配送或自制 若干

 
 

1.2    试验设备的连接和工作原理

汽车道路试验设备的连接如图 1所示（图中连

线为连接线路），工作原理如图 2所示（实线为信

号传递方向，虚线为电源供给方向）。图中，电源

转换器为自制设备，其电源取自汽车上的 12 V铅

酸蓄电池，用于将电源电压转成合适的电压等

级，同时给压电集成电路（ integrated  electronics
piezo-electric ，IEPE）信号调理器、转向盘信号调

理器、VBOX 3i数据采集器供电，此外，其上还

设置有 4个输入端口 I1、I2、I3、I4（分别连接到
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左前轮轮速传感器、右后轮轮速传感器、左前轮

压力传感器、右后轮压力传感器）和 4个输出端口

O1、O2、O3、O4（分别连接到 FIM03模块通道

1、通道 2和 8通道模拟量转换盒通道 8、通道

7）。如此连接，是为了将电源转换器的合适电压

提供给轮速传感器或压力传感器并起到信号线

相连的作用，以规范并减少现场接线。4通道模拟

量转接盒和 8通道模拟量转接盒也是自制设备，

分别用于将 VBOX 3i数据采集器的 4路模拟信

号输入引脚和 8通道模拟量输入模块 ADC03的

8路模拟信号输入引脚对外做规整化连接。8通道

模拟量输入模块 ADC03和 4通道频率输入模块

FIM03都是 VBOX 3i数据采集器的扩展模块，通

过互联的 CAN总线连接到 VBOX 3i数据采集

器，能将 8路模拟输入信号和 4路频率输入信

号以 CAN总线的方式输入到 VBOX 3i数据采集

器中。4参数多功能显示器用于显示测试参数，通

过互联的 CAN总线连接到 VBOX 3i数据采集

器。GPS天线用于接收 GPS信号。惯量传感器

IMU04用于测量加速度、航向、偏离角度等参

数，与 4通道模拟量转接盒共用一个插头连接到

VBOX 3i数据采集器的 AIN端口。制动触发器用

于采集制动触发信号，通过线路连接到 VBOX

3i数据采集器的 DIN端口。方向盘测力计包括测

力方向盘传感器和方向盘信号调理器，用于测量

方向盘的扭力、转动角度和转动角速度，其中方

向盘信号调理器根据方向盘扭力、转动角度和

转动角速度的大小以模拟电压的方式通过 3路独

立的通道向外输出信号，并分别连接到 4通道模

拟量转接盒的第 1~第 3输入通道。踏板力计包括

踏板力计传感器和踏板力计手持终端，用于测量

制动踏板的作用力，其中踏板力计手持终端采

用内部电池供电，能够以数字的方式显示踏板力

并将信号进行转换后以模拟电压的方式对外输

出，其输出端连接到 4通道模拟量转接盒的

第 4输入通道。两个轮速传感器（左前轮和右后

轮）用于测量车轮转速，其转速信号线路分别与

4通道频率输入模块 FIM03的第 1和第 2通道相

连。两个压力传感器（左前轮和右后轮制动油压传

感器）用于测量制动油压，其油压信号线路分别与

8通道模拟量转接盒的第 7和第 8通道相连。两个

坐垫传感器（驾驶员和同侧乘客）是 3轴加速度

计，用于测量座椅振动加速度，其 3轴加速度信号

经过 IEPE信号调理器处理后得到相应的模拟电

压，分别连接到 8通道模拟量转接盒的第 1~第 6
通道。
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图 1    汽车道路试验设备连接图
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图 2    汽车道路试验设备的工作原理图

 
 

1.3    试验设备的安装和布置

传感器的安装和布置，应按照汽车道路试验

的有关标准[12–17] 和仪器使用说明书进行布置。考

虑到采集通道数有限，对于平顺性能试验，本试

验并未完全按照 GB /T4970的规定（即对于 M类

车辆，座椅上的测点位置有 3个，分别是座椅座

垫上方、座椅靠背和脚支撑地板处）布置相应的传

感器，而是采用两个座垫传感器（3轴加速度计）分

别布置于驾驶员座椅和与驾驶员同侧的乘客座椅

上。测试所用的各传感器的安装位置如图 3所

示。左前轮制动油压传感器和右后轮制动油压传

感器分别安装在左前轮和右后轮制动作用缸的管

路上。踏板力计传感器通过自带的弹性挂钩挂接

在制动踏板上，制动触发器则通过缠绕带安装在

踏板力计传感器上，安装细节如图 4（a）所示。测

力方向盘传感器分为可动部分和固定部分，可动

部分通过 3个固定爪安装在方向盘上，固定部分

则通过两个带真空吸盘的支撑杆固定连接到前挡

风玻璃上，安装细节如图 4（b）所示。GPS天线安

装到车顶中心最高处，以避免部分卫星信号被汽

车本身遮蔽。惯量传感器最好安装在 GPS天线的

正下方，且保证其 x坐标指向汽车正前方同时处

于水平面上，安装细节如图 4（c）所示。左前轮轮

速传感器和右后轮轮速传感器分别安装在左前轮

和右后轮的轮毂中心，并通过带真空吸盘的固定

支撑杆固定连接到车身上，安装细节如图 4（d）
所示。

  
⑩ ⑨

① ② ③ ④ ⑤ ⑥ ⑦ ⑧

①—左前轮制动油压传感器；② —踏板力计传感器和制动触发

器；③—驾驶员坐垫传感器；④—测力方向盘传感器；

⑤—惯量传感器；⑥—乘客坐垫传感器；⑦—右后轮

制动油压传感器；⑧—右后轮轮速传感器；

⑨—GPS天线；⑩—左前轮轮速传感器。

图 3    各传感器的安装位置示意图
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(a) 踏板力计和制动触发器  (b) 测力方向盘传感器  

  

(c) 惯量传感器  (d) 轮速传感器  
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图 4    主要传感器的安装细节图
 
 

2    试验项目的实施案例

汽车道路试验项目众多，不同的项目所需测

量数据和数据处理方法也不同，在此，以操纵稳

定性试验中的蛇行试验为例说明汽车道路试验项

目的设计与实施过程。 

2.1    明确试验目标和测试参数

蛇行试验是评价汽车随动性、收敛性、方向

操纵轻便性和事故可避免性等性能的一项试验，

在保证安全的前提下，试验应以尽可能高的车速

进行，以考察汽车在接近侧滑或者侧翻工况下的

操纵稳定性[18]。试验时，需要测量的参数包括方

向盘转角、横摆角速度、侧倾角、通过有效标桩

的时间和侧向加速度。 

2.2    试验方法和步骤 

2.2.1    所用传感器的安装与连接

要完成蛇行试验的参数测量，需要使用惯量

传感器 IMU04测量横摆角速度、侧倾角、侧向加

速度，测力方向盘传感器测量方向盘转角，GPS
测量速度、位移和时间，因此，在设备的安装与

连接中，至少要保证惯量传感器 IMU04、GPS天

线、测力方向盘传感器、方向盘信号调理器等按

照图 1的接线连接到 VBOX 3i数据采集器上，其

余用不到的传感器（即非蛇行试验项目用到的传感

器）是否连接到 VBOX 3i数据采集器上则不受影响。 

2.2.2    测试软件安装和参数设置

先在笔记本电脑上安装 VBOX 3i数据采集器

配套的两个软件，即参数设置软件 VBOX SETUP
和数据查看与处理软件 VBOX TEST SUITE。然后

使用 USB数据线将笔记本电脑连接到 VBOX 3i数
据采集器，打开 VBOX SETUP软件，进入参数设

置页面。最后在参数设置页面，对 VBOX 3i数据

采集器的自带模拟量输入通道、外接的模拟量输

入模块 ADC03通道、频率输入模块 FIM03通道

以及各自带模块进行设置。对模拟量通道（无论是

VBOX 3i自带的还是外接的），要设置好通道的名

称、单位、比例、偏移量。对测量轮速的频率量

通道，除了要设置好通道的名称、单位、比例、

偏移量外，还需设置车轮的每转脉冲数和直径。

每个设置完成后，要同时勾选“Log to  memory
card”和“Send over serial”选项，以便 VBOX 3i
数据采集器将数据保存到内存卡和通过 USB数据
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线发送到笔记本电脑。 

2.2.3    所用传感器的校正

传感器经过出厂校正，其输出信号一般能按

比例反映测量信号的大小，但在实际使用过程中，

由于存在安装误差和使用环境变化等因素，传感

器的初始输出信号或者满量程输出信号并不符号

要求，因此，需要对传感器进行标定或者校正。

1） 测力方向盘传感器的校正

测力方向盘传感器与方向盘信号调理器相配

合，能将方向盘的扭力、转角和角速度分通道地

输出负满量程为−10 V、正满量程为+10 V的电压

信号。以测力方向盘的转角为例，如果输出不符

合要求，则需要按以下 4个步骤进行校正。

① 检查 VBOX 3i数据采集器参数设置中的测

力方向盘传感器转角比例是否正确。比例等于最

大量程除以最大输出电压。由于转角行程范围为

−1 440°~1 440°，输出到 VBOX 3i数据采集器的电

压范围为−10 V~10 V，则比例等于 1 440/10=144。
② 将测力方向盘传感器回转初始位置（前轮摆

正位置），观测 VBOX 3i数据采集器输出的转角是

否为零。若不为零，则按一下清零按钮进行清零。

③ 方向盘信号调理器面板如图 5所示。将校

正开关拨向“+”一端，将测力方向盘传感器往右

打满 4圈（即向右旋转1 440°），观测 VBOX 3i数据

采集器输出的转角是否为 1 440°。若不是，则用一

字螺丝批旋转微调旋钮直至输出为 1 440°。
 
 

量程选择旋钮 电源开关校正开关

传感器输入 信号输出 微调旋钮 电源输入清零按钮

图 5    方向盘信号调理器面板
 

④ 将图 5中的校正开关拨向“−”一端，将测

力方向盘传感器往左打满 4圈 （即向左旋转

1 440°），观测 VBOX 3i数据采集器输出的转角是

否为−1 440°。若不是，则用一字螺丝批旋转微调

旋钮直至输出为−1 440°。

其余扭力和角速度的校正方法，依次类推。

2） 惯量传感器 IMU04的校正

一般情况下，惯量传感器 IMU04只能测量车

辆的 3轴加速度和角速度，为了使 VBOX 3i数据

采集器根据惯量传感器 IMU04的信号测出车身角

度信号，需要按以下 4个步骤进行校正。

① 在 VBOX 3i数据采集器参数设置中激活

IMU的集成功能，输入惯量传感器 IMU04距离

GPS天线的 3轴向的距离。惯量传感器 IMU04距

离 GPS天线的 x轴距离为 0.20  m， y轴距离为

0.15  m， z轴距离为 1.25  m，则分别输入 0.20、
0.15、1.25 m，如图 6所示。
 
 

GPS天线

右：0.15 m

前：0.20 m

IMU

上：1.25 m

z

y

x

图 6    惯量传感器 IMU04距离 GPS天线的

3轴向距离图
 

② 保证车辆的行驶速度超过 15 km/h，绕 8字

形行驶至少 2圈，行驶半径至少 5 m，如图 7所示。
 
 

图 7    绕 8字形行驶路线图
 

③ 以最快速度加速到 50 km/h以上，然后以

超过 0.5 g的减速度至少制动 2次。
 
 

30 m 30 m5×30 m

标桩 路线

图 8    蛇行试验的标桩布置图
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④ 将车辆停于平地上，在 VBOX 3i数据采集

器参数设置中对车身角度和角速度清零。 

2.2.4    道路试验现场布置与试验测试

如图 8所示，有 10根标桩，驾驶员按图示路

线往返练习 5次后，先以接近基准车速（65 km/h）
1/2的稳定车速直线行驶，进入试验路段之前开始

记录各测量参数零线，然后蛇行通过试验路段，

并记录各测量参数，接着提高车速，重复上述过

程，共进行 10次。每次试验开始前按 VBOX 3i数
据采集器上的 Log键开始记录数据，试验结束后

再次按 Log键完成数据的记录。 

2.3    试验数据处理 

2.3.1    曲线平滑处理

试验测试结束后，通过 VBOX 3i数据采集器

的配套软件 VBOX TEST SUITE查看测试数据。

从其中的曲线图可以看出，受随机信号干扰和传

感器本身的影响，测试得到的曲线存在不少的稳

态和瞬态干扰信号，原始横摆角速度时间历程曲

线如图 9所示。在进行数据计算之前，应先对数

据进行平滑处理，以消除干扰信号的影响，平滑

处理后的横摆角速度时间历程曲线如图 10所示。
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图 9    原始横摆角速度时间历程曲线图
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图 10    平滑处理后的横摆角速度时间历程曲线图 

2.3.2    计算主要试验参数

得到平滑处理后的数据，按照参考文献

[17–18]的方法计算蛇行车速、平均横摆角速度、

平均方向盘转角、平均车身倾角、平均侧向加速

度。其中，蛇行车速为试验车辆通过有效标桩区

间直线距离的平均车速，即：

vi = 3.6 L(N −1)/ti （1）

式中：vi 为第 i次试验的蛇行车速，单位 km/h；
L为标桩间距离，单位 m；N为有效标桩区起始至

终了标桩数，N=6；ti 为第 i次试验通过有效标桩

区的时间，单位 s。
平均方向盘转角的计算公式为：

−
θi =

1
4

4∑
n=1

|θn| （2）

−
θi式中： 为第 i次试验平均方向盘转角，单位（°）；

θn 为方向盘转角时间历程曲线峰值，单位（°）。
平均横摆角速度的计算公式为：

−
ri =

1
4

4∑
n=1

|rn| （3）

−
ri式中： 为第 i次试验平均横摆角速度，单位（°/s）；

rn 为横摆角速度的时间历程曲线峰值，单位（°/s）。
平均车身侧倾角的计算公式为：

−
Φi =

1
4

4∑
n=1

|Φn| （4）

−
Φi式中： 为第 i次试验平均车身侧倾角，单位（°）；

Φn 为车身侧倾角时间历程曲线峰值，单位（°）。
平均侧向加速度的计算公式为：

−
ayi =

1
4

4∑
n=1

∣∣∣ayn
∣∣∣ （5）

−
ayi式中： 为第 i次试验平均侧向加速度值，单位

m/s2；ayn 为侧向加速度真实值时间历程曲线峰

值，单位 m/s2。其中，对侧向加速度进行测量

时，其输出轴应与 y轴对正或者平行，如果加速

度传感器随车身一起侧倾时应加以修正，计算公

式为：

ay =
a′y−gsinΦ

cosΦ
（6）

a′y

式中：ay 为真实的侧向加速度值，单位 m/s2；
为加速度传感器指示的侧向加速度值，单位

m/s2；g为重力加速度，取值为 9.81 m/s2；Φ为车

身侧倾角，单位（°）。 

2.3.3    试验结果的计算

根据式（1）~式（5）计算每次试验的蛇行车速、

　第 1期 郑　贤，等：基于 VBOX 3i数据采集系统的汽车道路试验设计与实践 · 115 ·  



平均方向盘转角、平均横摆角速度、平均车身侧

倾角、平均侧向加速度。由于蛇行试验的试验次

数为 10次，对于每个测试参数（平均横摆角速

度、平均方向盘转角、平均车身侧倾角、平均侧

向加速度）都可得到 10组与蛇行车速相对应的数

据对，将这些数据对进行拟合，可以得到平均横

摆角速度、平均方向盘转角、平均车身侧倾角、

平均侧向加速度与蛇行车速的关系曲线。通过关

系曲线即可得到基准车速（65 km/h）下的平均横摆

角速度、平均方向盘转角、平均车身侧倾角、平

均侧向加速度。下面以平均横摆角速度与蛇行车

速关系曲线为例，说明从关系曲线得到基准速度

下的平均横摆角速度的方法。

如图 11所示，图中的直线是根据 10组平均

横摆角速度与蛇行车速相对应的数据对拟合出的

关系曲线。可见，当关系曲线的横坐标为 65 km/h
时，纵坐标为 17.6°/s，即基准速度下的平均横摆角

速度为 17.6°/s。也可通过拟合曲线的关系式 y=
0.26x+0.717，将 x=65代入，通过计算 y值得出基

准速度下的平均横摆角速度。
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图 11    车辆横摆角速度与蛇行车速关系曲线图
  

2.4    试验结果评价

蛇行试验根据基准车速下的平均横摆角速度

峰值 r与平均方向盘转角峰值 θ对试验结果进行

评价计分[17]。其中，平均横摆角速度峰值 r的评

价记分值计算公式为：

Nr = 60+
40

r60− r100
（r60− r） （7）

式中：Nr 为平均横摆角速度峰值的评价记分值；

r60 为平均横摆角速度峰值的下限值，取值为

25°/s；r100 为平均横摆角速度峰值的上限值，取值

为 10°/s；r为基准车速下平均横摆角速度峰值的

试验值，单位（°/s）。

平均方向盘转角峰值 θ的评价记分值计算公

式为：

Nθ = 60+
40

θ60− θ100
（θ60− θ） （8）

式中：Nθ 为平均方向盘转角峰值的评价记分值；

θ60 为平均方向盘转角峰值的下限值，单位（°），取

值为 180°；θ100 为平均方向盘转角峰值的上限

值，单位（°），取值为 60°；θ为基准车速下平均方

向盘转角峰值的试验值，单位（°）。
不能达到基准车速的汽车，Nr 与 Nθ 的评价计

分值计算公式均为：

Nr = Nθ = 60
vθ
vn

（9）

式中：vθ 为实际达到的蛇行车速，单位 km/h；
vn 为规定的基准车速，取值为 65 km/h。

蛇行试验的综合评价计分值计算公式为：

Ns =
2Nr +Nθ

3
（10）

式中：Ns 为蛇行试验的综合评价计分值。 

3    试验教学的组织与实施

1） 编制试验项目指导书并录制教学视频

试验指导书主要内容包括试验原理、试验设

备使用、试验方法、试验数据处理和试验报告要

求等，以便学生系统地掌握试验的基本知识。同

时，录制有关试验设备安装、连接、参数设置和

调试的教学视频，方便学生通过形象的教学方式

掌握实际操作的要领。

2） 指导学生查阅资料以自行拟定试验方案

试验项目开始前，给学生讲明试验教学目标

与要求，要求学生查阅试验项目指导书和相关的

试验标准，观看教学视频，根据教学要求分组后

自行确定试验方法，且所确定的试验方法应满足

相关标准的要求。

3） 组织学生布置试验场地并确定驾车细节

组织学生到汽车道路试验项目布置场地，根

据试验方案布置标桩。场地布置好后，要求学生

向试验教师说明驾车细节（包括驾驶速度要求和操

作要领等），如果场地布置和驾车细节正确，则由

具有丰富驾驶经验的试验教师驾驶试验车辆进行

试验；否则，要求学生自行检查试验方案并进行

改正，直至方案正确，才由具有丰富驾驶经验的

试验教师驾驶试验车辆进行试验。如此，试验车
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辆由试验教师驾驶，可避免出现意外，而且还给

予学生较大的试验自主权，有利于提高学生独立

解决问题的能力。

4） 对试验数据进行处理并完成试验报告

试验测试结束后，要求学生通过 VBOX 3i数
据采集器的配套软件 VBOX TEST SUITE查看测

试数据，并将所需的试验数据导出到专业软件或

者参考 2.3节的数据处理方法进行数据处理，得到

蛇行车速、平均方向盘转角、平均横摆角速度、

平均车身侧倾角、平均侧向加速度，最后完成试

验汽车的性能评价和试验报告。

5） 试验实施效果

汽车道路试验项目自建成以来，已开展了

3届学生的试验项目测试，这 3届的学生分别是车

辆工程专业 2018级、2019级和 2020级学生。从

实施效果来看，操作过程简单合理，学生能够以

试验提出者和组织者的身份参与到试验中去，充

分地调动了学生的积极性和主观能动性，有效地

提高了学生独立解决专业实际问题的能力。 

4    结束语

根据汽车道路试验所需测量的参数，基于

VBOX 3i数据采集系统，选配与之相适应的传感

器、数据转换模块，完成汽车道路试验测试软硬

件的组建。试验操作过程简单合理，而且试验数

据的采集和处理具有较高的通用性和简易性，完

全能够满足试验测试的要求。在试验项目的教学

实施过程中，通过合理的教学组织设计，学生得

以主动地参与到试验中去，而不只是被动地听或

看，充分地调动了学生的积极性和主观能动性，

有效地提高了学生独立解决专业实际问题的能力。
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