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摘要:为解决风洞尾撑变角度机构运动过程中多轴之间的同步协调控制问题,本文提出了一种结合并行控制和
交叉耦合控制的同步控制方法. 首先,将并行控制应用于多轴联动控制中,根据前后侧滑轴定位时间一致以及速度
变化时间一致的原则,开展了提高多轴同步性能的研究.然后,采用了基于同步误差传递函数的交叉耦合控制方法,
对并行控制给定的运动参数进行修正补偿.最后,通过机构运动进行了实验验证,实验结果表明该控制方法可有效
减小横向同步误差,提高同步性能,满足风洞试验控制要求. 该方法也为类似机构的同步控制提供了参考.
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Abstract: To resolve the problem about synchronous coordinated control of angle adjusting mechanism with multi-axis
motion in wind tunnel, a synchronous control method including parallel control and cross-coupling control is proposed.
Firstly, the parallel control method is applied to the multi-axis motion control. Based on the corresponding principle of the
motion time and velocity alteration time between the front sideslip axis and the back sideslip axis, the improvement of the
multi-axis synchronous performance is studied. Secondly, the cross-coupling control method based on synchronous error
transfer function is taken, and the given motion parameters of the parallel control method can be corrected. Finally, the
experiment is carried out on the angle adjusting mechanism. The results show that the proposed control method can reduce
the horizontal synchronous error, the synchronous performance can be improved obviously, and the control requirement of
test in wind tunnel can be fulfilled. The method has reference value to synchronous control of similar mechanism.
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1 引引引言言言

风洞试验的模型姿态角控制主要包括迎角、侧滑

角和滚转角[1],角度控制除要求角度定位精度外,还
要求角度变化过程中模型中心始终保持在风洞中心

或沿风洞某一轴线运动.对于部分支撑机构,要满足
该要求,就存在多轴联合运动的情况,这就要求相关

运动轴之间应实现同步协调控制.

并行控制[2]作为典型的非交叉耦合控制,主要依
靠各轴对主令信号的一致跟随保证同步性能,由于没
有考虑轴与轴之间的关联关系,整体同步性较差. 但
根据机构运动特点,通过建立各轴典型运动参数的对
应关系,也能一定程度提高其整体同步性能.
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交叉耦合控制[3]通过引入轴间参数耦合,能较好
实现多轴同步协调控制.部分研究还将交叉耦合控制
同参考自适应控制[4]、迭代自学习控制[5]、滑模变结

构控制[6]、鲁棒控制[7]、预测控制[8]等先进控制理论

相结合,虽然能不同程度减小系统同步误差,但以上
算法需要较为准确的系统模型[9]. 实际吹风试验状态,
该类型机构运动特性随模型姿态角及风洞运行工况

的不同而变化,系统具有时变、强耦合和非线性特
性[10],相关模型参数难以准确获得. 因此以上方法难
以在风洞此类型机构上得到实际应用.
基于同步误差传递函数[11]的交叉耦合控制方法

通过同步误差传递函数描述交叉耦合控制与非交叉

耦合控制之间的动态关系[12],将交叉耦合补偿转换为
反馈控制问题进行处理,降低了对系统模型参数的要
求,能实际应用于风洞此类机构控制.

本文根据FL−17风洞尾撑机构运动特点,将并行
控制与交叉耦合控制相结合.按照各轴定位时间和速
度变化时间一致的原则采用并行控制方式,自适应设
定各轴初始运动参数,提高同步性能.并结合采用交
叉耦合补偿的控制策略,基于同步误差传递函数,对
运动角速度进行修正. 机构在满足角度定位精度的同
时,运动过程中偏离风洞水平面中心轴线的偏差得到
了有效降低,保证了机构的同步协调运动.

2 系系系统统统工工工作作作原原原理理理

FL−17风洞尾撑机构结构如图1所示,其中迎角
头、前拐臂、后拐臂分别对应迎角机构、前侧滑机构、

后侧滑机构,每组机构(包括Y向机构)分别由两根油

缸驱动,整个机构共包含4个自由度的运动.

图 1 尾撑机构结构图

Fig. 1 Structure of tail sting support mechanism

机构运动机理如图2所示: 迎角变化时,由迎角油
缸驱动迎角机构绕前拐臂前端轴旋转实现迎角定位

控制,同时Y向机构与迎角机构协调运动保证模型中
心在垂直平面上沿指定轴线运动;侧滑角变化时,前
侧滑油缸组(左、右各一根)驱动前拐臂绕后拐臂前端
轴偏转,同时后侧滑油缸组(左、右各一根)驱动后拐
臂绕基座轴偏转,两者协调运动以实现侧滑角定位控
制,并保证模型中心在水平面上沿风洞中心轴线运动.
当迎角和侧滑角同时变化时,迎角机构、Y向机构、前
侧滑机构和后侧滑机构需同时参与联动控制,以实现
角度准确定位和模型中心沿指定轴线运动.

(a) 迎角变化(侧视)

(b) 侧滑角变化(俯视)

图 2 机构运动机理图
Fig. 2 Diagram of mechanism motion

对于迎角控制.在模型支杆长度和形状一定的情
况下,迎角机构油缸位移Lα和Y向补偿量LY皆由迎

角大小α决定,因此可利用α在Lα和LY之间实现固定

相关, Lα和LY之间同步直接利用控制器自带凸轮同
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步功能实现,此处不予论述.

对于侧滑角控制,侧滑角大小为前侧滑角(前拐臂
与后拐臂间夹角)和后侧滑角的组合,即

β = β1 + β2, (1)

式中: β为侧滑角角度, β1为前侧滑角角度, β2为后侧

滑角角度.

由于后侧滑角用于补偿侧滑运动带来的横向误

差(模型中心偏离指定轴线的水平距离),因此后侧滑
大小为

β2 = − arcsin
(L1 + L× cos θ)× sinβ

L2

, (2)

式中: L1为前拐臂长度; L2为后拐臂长度; L为迎角转
角中心与模型中心连线的长度; θ为该连线与水平面
的夹角,与迎角大小α相关.

由于前侧滑油缸单侧位移Lβ1和后侧滑油缸单侧

位移Lβ2分别由前侧滑角大小β1和后侧滑角大小β2决

定,因此需要在Lβ1和β1之间及Lβ2和β2之间分别建

立凸轮对应关系,即{
f(Lβ1, β1) = 0,

f(Lβ2, β2) = 0.
(3)

在模型支杆长度和形状一定的情况下,利用式(1)可
在Lβ1和Lβ2之间实现某个迎角下的固定相关,但实际
风洞试验过程中,伴随迎角变化,在Lβ1和Lβ2之间相

关关系会发生改变.因此,无法利用控制器凸轮同步
功能实现Lβ1和Lβ2之间同步.

3 基基基于于于时时时间间间一一一致致致方方方法法法的的的同同同步步步协协协调调调控控控制制制

侧滑角运动包括前侧滑和后侧滑组合运动.要求
侧滑角以恒定角速度Vβ完成侧滑角变化量为∆β的运

动过程,则侧滑运动的时间tβ为

tβ =
∆β

Vβ

. (4)

该时间应为前后侧滑机构同步完成该次侧滑变化的

时间. 该过程前后侧滑角速度变化情况如图3所示.

图 3 前后侧滑角速度变化示意图
Fig. 3 Diagrammatic sketch of front yawing and back yawing

angle velocity

为简化分析,可将加速和减速阶段看作匀加速和
匀减速过程,且加减速度一致,以前侧滑角为例,该过
程满足以下条件:


∆β1 = 0.5Aβ1t

2
1 + Vβ1t2 + 0.5Aβ1t

2
3,

Vβ1 = Aβ1t1,

tβ = t1 + t2 + t3,

t1 = t3,

(5)

式中: Aβ1为前侧滑加减速度, t1为前侧滑加速时间,
t2为前侧滑匀速时间, t3为前侧滑减速时间, Vβ1为前

侧滑匀速运动角速度, ∆β1为前侧滑角度变化量.
为实现侧滑角同步控制目标,应首先保证前后侧

滑运动到达目标角度的时间与侧滑要求运动时间一

致,即定位时间一致.则相关运动参数设定可按照以
下步骤进行:

步步步骤骤骤 1 根据侧滑角变化量∆β、迎角变化量

∆α,以及式(1)−(2),分别求得前侧滑角变化量∆β1和

后侧滑角度变化量∆β2;

步步步骤骤骤 2 根据∆β1和tβ ,以及式(5),根据试验条
件和负载情况在设定Aβ1后可求得Vβ1;

步步步骤骤骤 3 根据∆β2和tβ ,参照式(5),根据试验条
件和负载情况在设定后侧滑加速度Aβ2后可求得后侧

滑角速度Vβ2.

按照以上步骤得到的Aβ1, Aβ2, Vβ1, Vβ2满足定

位时间一致的条件.
为实现角度变化过程中模型中心始终在水平面上

沿风洞中心轴线运动的协调控制目标,则后侧滑加速
时间,匀速时间和减速时间应分别与前侧滑在对应阶
段的时间一致,即速度变化时间一致,则该过程同时
满足 {

∆β2 = 0.5Aβ2t
2
1 + Vβ2t2 + 0.5Aβ2t

2
3,

Vβ2 = Aβ2t1.
(6)

根据式(5)−(6),得到
∆β1

∆β2

=
Aβ1

Aβ2

. (7)

按照式(7)得到的前后侧滑加速度对应关系同时满足
角度变化过程中模型中心始终在水平面上沿风洞中

心轴线运动的协调控制目标.则相关运动参数设定步
骤调整为:

步步步骤骤骤 1 同定位时间一致方法步骤1;

步步步骤骤骤 2 同定位时间一致方法步骤2或步骤3;

步步步骤骤骤 3 根据设定的某一侧滑轴的角加速度和

式(7)确定另一侧滑轴的角加速度,再求得该轴的角速
度.

按照以上步骤得到的Aβ1, Aβ2, Vβ1, Vβ2同时满

足速度变化时间一致的条件.

如果对迎角使用该方法,则迎角同样需要将tβ作

为输入条件,按照Vβ1或Vβ2的求解方式求出迎角角速

度Vα以满足侧滑角同步协调控制的要求. 实际试验
中,往往存在∆β与∆α差别较大的情况,如果都按照
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时间一致原则计算运动参数,对应的Vβ与Vα必然存

在较大差异,很可能会出现Vβ或Vα超出角速度范围

的情况. 因此,时间一致原则适用于前后侧滑轴运动
参数的设定,不适用于迎角运动参数的设定.

该控制方式属于并行同步控制,前后侧滑轴和迎
角轴都以侧滑运动时间为输入条件,即主令信号,再
分别根据有关设定量自适应调整各自的运动参数,能
初步减小机构运行过程中的横向同步误差. 但没考虑
轴与轴之间的耦合关系,系统的同步性能提升有限,
尤其是当迎角同时变化时,前后侧滑轴不能针对迎角
变化过程中产生的横向误差进行同步补偿.

按照时间一致的同步协调控制策略只是得到各轴

运动中的速度和加速度设定,并不改变单轴定位控制
过程,只要原单轴定位过程是稳定的且改变的速度和
加速度参数在合理范围之内,该控制过程依然保持稳
定.

4 基基基于于于交交交叉叉叉耦耦耦合合合补补补偿偿偿的的的同同同步步步协协协调调调控控控制制制

交叉耦合控制主要是将两轴的速度或位置信号进

行比较,按照同步误差计算模型计算出同步误差,并
将其作为附加的反馈信号按照一定关系分别补偿给

各自的控制回路,从而达到减小同步误差,提高同步
精度的目的.

4.1 同同同步步步误误误差差差及及及传传传递递递函函函数数数

从前面分析可以看出,侧滑轴和后侧滑轴之间是
典型的交叉耦合控制关系.侧滑运动横向误差即为侧
滑轴与后侧滑轴之间的同步误差ε,根据图2几何关系
及式(2),表示为{

Lq = L1 + L cos θ,

ε = −Lq∆sinβ + L2∆sinβ2,
(8)

式中Lq为模型中心在水平面上投影点与前拐臂旋转

中心之间的长度.

交叉耦合控制结构如图4所示.

图 4 交叉耦合控制结构图
Fig. 4 Structure of cross-coupling control

图中与后侧滑轴相关的变量及过程定义为:
Pdβ2为后侧滑轴位置给定量, Eβ2为后侧滑轴的位置

误差,根据式 (8), Eβ2对应∆sinβ2, Cβ2为求取交叉

耦合误差时后侧滑轴的几何转换, C1β2为后侧滑轴的

速度修正, Gpβ2和Gvβ2分别是后侧滑轴的位置环和

速度环控制, Gβ2为后侧滑机构的实际运动传递,得到
后侧滑轴位置反馈. 与侧滑轴相关的变量及过程定义
与后侧滑轴对应,下标由β2调为β. εc为交叉耦合控
制时的同步误差, Cc为交叉耦合补偿.如果将图4中的
虚线框去掉,则为非交叉耦合同步控制结构,同步误
差即为ε0.
根据图4,可得ε0为

ε0 =
Cβ2(1 +Gvβ2Gβ2)Pdβ2

1 +Gvβ2Gβ2(1 +Gpβ2
)
−

Cβ(1 +GvβGβ)Pdβ

1 +GvβGβ(1 +Gpβ
)
, (9)

则εc为 

εc =
1

1 + Cc(Tβ2 + Tβ)
ε0,

Tβ2 =
Gvβ2Gβ2Cβ2

1 +Gvβ2Gβ2(1 +Gpβ2)
,

Tβ =
GvβGβCβ

1 +GvβGβ(1 +Gpβ)
,

(10)

式中
1

1 + Cc(Tβ2 + Tβ)
为εc与ε0之间的同步误差传

递函数,将其定义为Gc,则Gc即为同步误差补偿分配

控制器,通过分配同步误差补偿量给控制回路的速度
环,可达到各轴同步协调控制的目的.

4.2 交交交叉叉叉耦耦耦合合合补补补偿偿偿器器器的的的设设设计计计

由于同步误差补偿分配控制器Gc同时作为交叉耦

合同步误差与非交叉耦合同步误差之间的传递函数,
则交叉耦合补偿器应在上节基于时间一致的同步协

调控制方法基础上,对运动角速度进行修正补偿,满
足侧滑角同步协调控制的要求. 根据式(10), Gc可进

一步简化为

Gc =
1

1 + CcG
, (11)

G中除Cβ与Cβ2外,其余为单轴自身已确定的位置、
速度调节的传递过程. 根据图4, εc为

εc = −CβEβ + Cβ2Eβ2. (12)

结合式(8),可得Cβ为Lq, Cβ2为L2,因此只需设计合
适的交叉耦合补偿器Cc. 基于式(11)的形式及同步误
差传递函数的概念,可以将交叉耦合的补偿简单地作
为反馈控制问题进行处理. 考虑补偿的增益特性和动
态特性, Cc中引入积分环节I和比例环节P进行控
制[13],由于计算结果是补偿量,即应是在现有控制量
基础上求增量,即
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1

Ti

w t

0
(εc(k)− εc(k − 1))dt,

P = Kp(εc(k)− εc(k − 1)),
(13)

式中εc(k)和εc(k − 1)分别代表第k次和第k − 1次补

偿时的同步误差.

但需注意,之前为方便传递函数中变量的对应,采
用的是侧滑轴和后侧滑轴之间的同步控制结构进行

分析,实际控制过程产生的补偿量应作用在前侧滑轴
和后侧滑轴,根据式(1)可得

dβ

dt
=

dβ1

dt
+

dβ2

dt
, (14)

即应在Cc计算的角速度补偿量C1β2和C1β的基础上,
按照式(14)重新确定前侧滑角速度补偿量C1β1.

从图4可以看出,引入交叉耦合补偿控制策略,相
当于是在原控制回路的速度环输入端加入前馈控制

通路,按照系统稳定性与前馈控制无关这一特性[14],
该控制策略不会影响各轴定位控制过程本身稳定性.

5 实实实验验验与与与分分分析析析

为验证控制方法的有效性,选取仅侧滑角单独变
化、迎角侧滑角同时变化两种不同风洞试验状态下单

独使用定位时间一致方法、结合使用速度时间一致方

法以及同时使用交叉耦合补偿方法3种情况下的横向
同步误差实验数据进行对比分析.

5.1 实实实验验验平平平台台台与与与条条条件件件

实验平台采用西门子S7−317T运动控制型CPU作
为控制系统的主控制器,通过油缸内置直线位移传感
器对各轴位移和速度进行测量或换算.上位机软件采
用LabVIEW开发平台, PLC控制软件采用SIMATIC
Step7开发平台,使用LAD(梯形图)和STL(语句表)编
写.

实验条件为风洞风速v = 70m/s,模型质量m =

300 kg. 为便于分析,除特别注明外,所有实验数据皆
基于相同的迎角加速度Aα、前侧滑角加速度Aβ1、迎

角速度Vα和侧滑角速度Vβ ,其中: Aα = 1 (◦)/s2, Aβ1

= 0.2 (◦)/s2, Vα = 0.5(◦)/s, Vβ = 0.8(◦)/s. 当采用交
叉耦合补偿方法时,调整控制参数Kp = 1, Ti = 64,
效果较好.

5.2 实实实验验验结结结果果果与与与分分分析析析

迎角α = 0◦,侧滑角β从−16◦ ∼ 0◦变化过程中采

用不同方法横向同步误差的对比如图5所示;迎角α

从4◦ ∼ 8◦,侧滑角β 从−16◦ ∼ 12◦变化过程中采用

不同方法横向同步误差的对比如图6所示. 图中误差1
为单独使用定位时间一致方法时的横向同步误差,误
差2为定位时间一致方法和速度时间一致方法结合使
用时的横向同步误差,误差3为在时间一致方法基础
上同时使用交叉耦合补偿方法时的横向同步误差,误

差4为前侧滑加速度Aβ1由0.2 (◦)/s2增大为1 (◦)/s2后
使用交叉耦合补偿方法时的横向同步误差.

从图5和图6的数据曲线可以看出,无论采用哪种
方法,横向同步误差必然收敛于0. 由于按照式(1)与
(2)求得的β1和β2在满足要求的β的同时,也保证横向
同步误差为0. 即只要各轴运动至设定的目标角位移,
即单轴位移误差为0,则横向同步误差必然为0.

从图5(a)和图6(a)可以看出,单独使用定位时间一
致方法,两种角度变化过程都会产生较大的横向同步
误差,最大误差分别达到−115.8mm和99.8 mm. 在结
合使用速度时间一致的方法后,因前后侧滑轴加速度
与角位移变化量对应,实现了速度改变的时间节点一
致.因此全程横向同步误差都得到降低,最大误差分
别降至−4.55mm和16.07 mm.

从图5(b)和图6(b)误差2和误差3可以看出,在时间
一致方法基础上同时使用交叉耦合补偿方法后,因前
后侧滑速度能在速度改变时间节点一致的基础上根

据当前误差量进行同步调整,因此能进一步减小横向
同步误差,两种角度变化过程整体误差都能降
至 10−1 mm量级,最大误差分别降至−1.09mm和
8.36 mm.

(a) 时间一致方法对比

(b) 时间一致与交叉耦合方法对比

图 5 横向同步误差对比图(α = 0◦, β : −16◦ ∼ 0◦)
Fig. 5 Comparison of horizontal synchronous error

(α = 0◦, β : −16◦ ∼ 0◦)
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(a) 时间一致方法对比

(b) 时间一致与交叉耦合方法对比

图 6 横向同步误差对比图(α : 4◦ ∼ 8◦, β : −16◦ ∼ 12◦)
Fig. 6 Comparison of horizontal synchronous error

(α : 4◦ ∼ 8◦, β : −16◦ ∼ 12◦)

针对最大误差依然较大的问题,分析由于交叉耦
合控制生成的速度补偿量是对基于时间一致计算的

设定速度进行修正,启动加速过程中,当前后侧滑轴
速度远低于初始设定速度时,修正速度无法有效作用
于运动过程,如果侧滑加速度较低,加速时间较长,加
速阶段仍然会有较大的横向同步误差.

保持控制方法和其他条件不变,将前侧滑加速度
Aβ1由0.2 (◦)/s2增大为1 (◦)/s2,实验结果如图5(b)和
图6(b)误差4曲线所示. 两种角度变化过程最大误差可
分别降至−0.35mm和2.19 mm,验证了以上推断. 但
实际试验中Aβ1的设定应结合负载和运行安全等因素

综合考虑,不能随意增大.

6 结结结论论论

本文将并行控制与交叉耦合控制相结合,通过在
定位时间一致基础上,结合使用速度时间一致的并行
控制方法大幅降低了横向同步误差,再同时使用交叉
耦合补偿方法,最终将横向同步误差由100 mm以上降
至峰值不超过10 mm,并稳定在1 mm以内的水平,较
好地解决了尾撑变角度机构在运动过程中因多轴联

动产生的横向同步误差较大的问题,满足了风洞试验
控制要求.
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