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摘要　机电作动器作为飞行控制系统的关键执行机构,其性能对系统输出动态响应具有重要影响．根据直驱

型机电作动器的结构组成,建立包含永磁同步电机控制和行星滚柱丝杠非线性因素的系统仿真模型．研究了

“id＝０”电流矢量控制下的系统阶跃响应,结果表明:基于永磁同步电机三闭环伺服控制策略的系统在不同

位置阶跃信号指令下均具有良好的动态性能．通过与文献的对比,表明该控制策略下的机电作动器仿真模型

有效．
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Abstract　Asakeyactuatorinaflightcontrolsystem,theperformanceofanelectroＧmechanicalactuator
hasasignificantimpactonthedynamicresponsesofthesystem．Basedonthestructuralcompositionof
thedirectＧdriveelectroＧmechanicalactuator,asimulationmodelisestablishedthatconsideringtheconＧ
trolofapermanentmagnetsynchronousmotorandnonlinearfactorsofaplanetaryrollerscrewmechaＧ
nism．Thestepresponsesofthesystemunderthecurrentvectorcontrolof id＝０ arestudied．ThereＧ
sultsshowthatthesystembasedonthethreeＧclosedＧloopservocontrolstrategyofthePMSMhasthe
gooddynamicperformanceunderdifferentpositioncommandswiththestepsignal．Withthecomparison
totheliterature,itisshownthattheproposedsimulationmodeloftheelectroＧmechanicalactuatorunder
thiscontrolstrategyiseffective．
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引言

机电 作 动 器 (ElectroＧMechanicalActuator,

EMA)具有绿色环保、质量较轻、维护成本低的优

点,已在部分飞行器辅助飞行操舵系统上得到成功

应用[１]．随着全电化的快速发展,未来机电作动器

将成为新型舵面执行机构的主流[２,３]．
EMA是包含机械和控制的机电伺服系统,分

为直接驱动型和间接驱动型[４]．前者不含减速机

构,将执行机构和电机集成在一起;后者由电机、减
速机构、执行机构(滚珠丝杠或者行星滚柱丝杠)、

传感器等组成[５]．关于EMA的研究主要有电机设

计与 控 制 算 法 研 究[４,６,７]、故 障 诊 断 与 健 康 管

理[８,９]、系统设计及动态特性分析[１０Ｇ１２]等方面．魏科

鹏等[４]针对航空机电作动器提出了一种基于多层

神经网络的快速终端滑模控制策略,该控制器具有

高控制精度、快响应速度、强抗干扰能力的优势;

Gerada等[６]针对大型民机扰流器上直驱型EMA
设计了低速高极数永磁电机,通过采用合适的故障

控制策略,以满足重量轻、体积小、高可靠性和高容

错的设计目标;Yang等[７]针对EMA鲁棒性差、控
制精度低的问题,提出了基于模糊PID和自抗扰

控制的复合算法,该算法使作动器响应可以较好地

跟踪指令;李世晓等[９]提出一种基于一维卷积神经

网络的智能故障诊断方法,可以有效地诊断出直驱

型EMA的故障,故障识别率高达９８％左右;HabiＧ
bi等[１１]设计了内环控制策略以降低由空程和静态

摩擦产生的死区对EMA输入输出特性的影响;张
阳阳等[１２]建立了EMA系统仿真模型,分析了刚度

对跟踪性能的影响,并通过与传统液压作动器的对

比,发现EMA具有结构紧凑、动态性能良好的优势．
EMA是一种典型的位置随动控制系统,其控

制方法一般采用多环控制结构．本文采用永磁同步

电机电流、转速、位置三闭环PID控制结构．PID控

制器具有算法简单、鲁棒性好、可靠性高等优点[１３]．
在上述研究基础上,本文考虑永磁同步电机三闭环

控制和执行机构非线性因素,建立EMA系统级仿

真模型,分析不同位置指令下的EMA输出位移阶

跃响应和电机响应．通过与文献的对比,验证所建

模型的有效性．

１　结构组成

基于行星滚柱丝杠(PlanetaryRollerScrew

Mechanism,PRSM)的直驱型EMA,即不含减速

机构,将行星滚柱丝杠和电机集成在一起,行星滚

柱丝杠内嵌在电机转子内,由电机转子带动螺母旋

转,再通过行星滚柱丝杠将转子的旋转运动转化为

直线运动,最终通过丝杠轴驱动舵面实现偏转[１４]．
永磁同步电机具有高功率因数、高效率、高可

靠性、小体积的优势,被普遍应用于航空航天、工业

机器 人、电 动 汽 车 等 高 控 制 性 能、高 精 度 领

域[１５,１６];行星滚柱丝杠因其高精度、长寿命、高承

载能力和抗冲击的优势被逐步应用于飞行器舵面、

坦克高低向驱动、高档数控机床、焊接机器人摆臂

等需要高速高负载直线驱动元件的领域[１７,１８]．因
此,本文以永磁同步电机和行星滚柱丝杠分别作为

直驱型EMA的动力源和执行机构．
直驱型EMA由于无齿轮减速装置,可减轻重

量、减小体积,具有结构紧凑、集成度高的特点．图１
所示为Exlar公司生产的基于行星滚柱丝杠直驱

型EMA产品[１９]．

图１　基于PRSM的直驱型EMA[１９]

Fig．１　DirectＧdriveEMAwiththePRSM[１９]

２　建模

根据直驱型EMA结构组成,建立由永磁同步

电机和行星滚柱丝杠组成的EMA仿真模型．

２．１　永磁同步电机

采用坐标变换以简化自然坐标系abc 下永磁

同步电机(PermanentMagnetSynchronousMoＧ
tor,PMSM)的数学模型,主要包括静止坐标变换

(即Clark变换,由abc变换到静止坐标系αβ)和同

步旋转坐标变换(即Park变换,由αβ 变换到同步

旋转坐标系dq)．
自然坐标系abc到静止坐标系αβ的变换:
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静止坐标系αβ到同步旋转坐标系dq的变换:
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则abc坐标系和dq坐标系的变换为:
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AMESim中通过电机及驱动库中坐标变换模

块来实现式(３)和式(４),如图２所示．

图２　Park、Clark变换及逆变换模型
Fig．２　ModelsoftheParkandClarktransformation

andinversetransformation

dq坐标系下PMSM的电压方程可表示为:

ud ＝Rid ＋
d
dtψd －ωeψq

uq ＝Riq ＋
d
dtψq ＋ωeψd

ì

î

í

ï
ïï
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(５)

式中,ud、uq、id、iq、ψd、ψq 分别为dq轴定子电压、
电流、磁链;R 为定子电阻;ωe 为电角速度．

磁链方程:

ψd ＝Ldid ＋ψf

ψq ＝Lqiq
{ (６)

式中,Ld、Lq 分别为dq 轴定子电感;ψf 为永磁体

磁链．
将式(６)代入式(５)可得定子电压方程为:

ud ＝Rid ＋Ld
d
dtid －ωeLqiq
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dtiq ＋ωe Ldid ＋ψf( )
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电磁转矩方程:

Te ＝
３
２pn ψdiq －ψqid( )

　＝
３
２pniq ψf ＋id Ld －Lq( )[ ] (８)

式中:Te 为电磁转矩;pn 为三相PMSM极对数．
采用id＝０永磁同步电机电流矢量控制方法,

坐标系为dq旋转坐标系,则式(８)可简化为

Te ＝
３
２pnψfiq (９)

PMSM的id＝０电流矢量控制方法采用位置

环、转速环和电流环三闭环控制,主要包括作动器

位置检测、电流检测、转子位置传感器及电机速度

计算模块、位置环PI控制器、转速环PI控制器、电
流环PI控制器、Park变换、Clark变换、空间矢量

脉宽调制(SpaceVectorPulseWidthModulation,

SVPWM)模块和三相逆变器等模块．PMSM 及三

闭环控制模型如图３所示．

图３　永磁同步电机及伺服控制系统模型

Fig．３　ModelsofthePMSMandservocontrolsystem

PMSM的id＝０电流矢量控制具体过程为:

输入作动器位置参考指令后,由位置环PI控制器

产生转速控制指令,经转速环PI控制器输出参考

电流iq,由Park、Clark逆变换得到SVPWM 模块

的输入信号,经过SVPWM 模块计算电机控制电

压,从而输出到三相逆变器提供电机绕组,以产生

相应电流驱动电机转子进行旋转运动．控制过程中

电机转子转速反馈由电机转子位置传感器提供,电
流反馈由三相电流传感器提供,并经过Clark变换

２８
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和Park变换得到id 和iq 至电流PI控制器,位置

反馈由线位移传感器提供,三者均由ACE处理计

算获得,最终实现PMSM的三闭环伺服控制．
设置逆变器开关频率为１０kHz．转速环PI控

制器模型含积分分离模块,其中当系统误差超过限

幅时,取消积分作用,在误差减小到一定数值后,再
加上积分作用,以此减少系统超调量,改善动态特

性．电机参数如表１所示．

表１　永磁同步电机参数

Table１　ParametersofthePMSM

Item Value Unit

Windingresistance ０．１８７ Ω

Windinginductance ４．０７ mH

BackEMFconstant １７４ V/krpm

Electromagnetictorqueconstant ２．８７ N m/A

Rotormomentofinertia ０．０１５ kg m２

Ratedfrequency １１３ Hz

Ratedvoltage ３７０ V

Ratedtorque １６５ N m

Stalltorque １７１ N m

Ratedspeed １８００ rpm

Ratedcurrent ５９．６ A

Stallcurrent ６５．７ A

Ratedpower ３１ kW

Polenumberofelectrode ８ /

２．２　行星滚柱丝杠

行星滚柱丝杠(PlanetaryrollerscrewmechaＧ
nism,PRSM)以其体积小、重量轻、无污染等特

点,成为新型作动器执行机构,其可以将电机输出

轴的旋转运动转换为螺母的直线位移运动．
摩擦是PRSM 的重要特性之一,Karam[２０]提

出公式(１０)以描述PRSM摩擦行为．如公式(１０)所
述,考虑了恒定库伦摩擦力(第一部分)、低速时的

Stribeck效应(第二部分)以及与载荷和功率象限

相关的库仑效应(第三部分)．

f＝{fc ＋fs ×e－|ω|/ω１r ＋|Fe|[b＋
　c×sgn(ω×Fe)]}sgn(ω) (１０)

式中:fc 为Coulomb摩擦力;fs 为Stribeck摩擦

力;ω１r为决定指数衰减的常数;Fe 为负载作用力;

b为外力影响平均系数;c为象限决定系数．
图４中,通过丝杠螺母模块表示PRSM 运动

关系,考虑其间隙、接触刚度和摩擦等因素,依据式

(１０),用力传感器和转速传感器作为输入变量计算

PRSM摩擦力．舵面被简化建模为一个可施加空气

载荷的等效集中质量块,EMA壳体安装到机翼上

的固定刚度和EMA与负载的传动刚度被建模为

弹簧阻尼模型．PRSM 及舵面相关参数如表２所

示．
表２　行星滚柱丝杠及舵面参数

Table２　ParametersofthePRSMandruddersurface

Item Value Unit

Screwlead ８ mm

Effectivestroke ２５０ mm

PRSMcontactstiffness １０８ N/m

PRSMcontactdamping ８９４４ N/(m/s)

Anchoragestiffness １．４×１０７ N/m

Anchoragedamping ３３４ N/(m/s)

Transmissionstiffness １．４×１０７ N/m

Transmissiondamping ３３４ N/(m/s)

Nominalthrust １０４ kN

Nominalspeed ２４０ mm/s

Accuracy ±１％FS /

图４　行星滚柱丝杠及舵面模型

Fig．４　ModelsofthePRSMandruddersurface

３　EMA系统动态特性分析

３．１　机电作动器响应

空载下给定EMA阶跃信号指令幅值分别为

１０mm、５０mm和１００mm,仿真结果如图５所示．
由图５(a)可知,空载时系统不存在超调和振

荡,三种幅值下的系统调节时间分别为０．１４９s、

图５　空载条件下EMA阶跃响应

Fig．５　EMAstepresponseswithoutload

０．１９９s和０．３４２s,均能满足EMA性能指标要求,

当系统到达稳态过程时,稳态误差很小,如图５(b)

所示．
以１００mm幅值阶跃信号为例,图６(a)所示为

３８
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电机输出扭矩曲线,图６(b)为电机转速曲线．由图

６可知:仿真初始时刻,电机启动扭矩突然增大,使
电机转速迅速达到最大值１８００r/min,以保证较快

的动态响应速度,随着EMA响应位置逐渐到达指

令信号位置时,电机速度也逐渐趋向于零,当EMA
位置稳定下来时,电机停止转动,速度为零．

图６　空载条件下电机响应

Fig．６　Motorresponsewithoutload

给定EMA 位移阶跃信号指令幅值分别为

１０mm、５０mm和１００mm,１s时加入１００００N负载

力,仿真结果如图７所示．由图７(a)可以得到,系统

不存在超调现象,加载后系统产生微小振荡,但随

即快速稳定达到稳态过程．如图７(b)所示,三种幅

值下的系统稳态误差分别为５．９０１％、１．２０４％和０．
６０７％,均大约为０．６mm的稳态误差值,但该位置

误差满足 EMA１％F．S(全行程２５０mm),即２．
５mm的位置精度指标要求．

图７　加载条件下EMA位移阶跃响应

Fig．７　EMAdisplacementstepresponsewithload

图８　加载条件下电机响应
Fig．８　Motorresponsewithload

以１００mm幅值阶跃信号为例,图８(a)所示为

电机输出扭矩曲线,图８(b)为电机转速曲线．由图

８可知:加载时刻,电机扭矩增大,随后增加至一恒

４８
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定扭矩以满足负载要求,而电机转速也在１s时刻

发生一个较小的跳动以缓冲负载的冲击,随后在伺

服控制的作用下使得位置稳定同时电机转速为零．

３．２　模型验证

给定与文献[２１]相同的位移信号指令,仿真时

间为２００s,仿真步长为０．００１s．基于本文建立的永

磁同步电机三环闭环控制的EMA模型仿真结果

如图９(a)所示,基于文献[２１]建立的模型仿真结

果如图９(b)所示．由图９可知,基于本文模型的系

统响应动态跟踪性能良好,与文献结果保持较好的

一致性．

图９　EMA输出位移跟踪曲线

Fig．９　TrackingcurvesoftheEMAoutputdisplacement

图１０所示为EMA输出位移较位移指令的位

移跟踪误差曲线,可以看出,基本本文模型的误差

曲线与文献中的误差曲线变化趋势相似,其中:基
于本文模型的EMA响应最大误差为０．４１２mm,

图１０　跟踪误差曲线

Fig．１０　Errorsofthetrackingcurves

基于文献的EMA输出位移最大误差为１．８mm,

相对误差分别为０．２７５％和１．２％,即表明本文所建

立的EMA仿真模型有效．

４　结论

本文以永磁同步电机为动力源,根据坐标变换

建立了永磁同步电机在同步旋转坐标系dq 下的

数学模型,并采用id＝０电流矢量控制方法实现直

驱型机电作动器位置环、转速环和电流环三闭环回

路控制;建立了考虑机械结构刚度、间隙和摩擦等

非线性因素的机械传动部件仿真模型;分析了不同

位置指令下的系统动态响应特性,并进行了文献验

证．结果表明:
(１)不同位置阶跃信号指令下的机电作动器

响应在空载时均不存在超调和振荡,无稳态误差;

当加载时系统产生微小振荡,但随即快速稳定达到

稳态过程,位置稳态误差满足作动器位置精度指标

要求,即基于永磁同步电机三闭环伺服控制策略的

机电作动器具有良好的动态性能．
(２)通过与文献中机电作动器仿真输出位移

跟踪曲线和误差曲线的对比,可知本文所建模型系

统响应动态跟踪性能良好,最大误差较小,模型有

效．
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