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三轴载人离心机加速度过载模拟算法开发与验证*
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摘要 在进行飞行员抗荷训练时,需要通过载人离心机实现复杂的加速度条件,因此开展三维变加速度过

载模拟试验具有重要意义.本文针对上述需求,开展三轴载人离心机过载模拟算法开发与验证研究.首先,

通过运动学分析建立三轴载人离心机的运动学模型;然后,应用移动平均平滑算法平滑输入过载,减少计算

过程中俯仰角和滚转角的突变;在此基础上,提出三维变加速模拟的最优化算法,并进行验证.最优化算法

以各离散时刻的位置、速度、加速度为优化决策变量,用运动学模型仿真加速度过载与预期加速度过载的误

差建立优化目标函数,将过载模拟问题转化为最优化问题进行求解.计算结果表明:(1)移动平均平滑算法

通过平滑输入过载,可显著减少俯仰角和滚转角的突变,(2)提出的最优化算法比传统算法能更准确地模拟

预期加速度过载.
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Abstract High-G
 

training
 

for
 

pilots
 

has
 

commonly
 

performed
 

in
 

the
 

centrifuge-based
 

flight
 

simulators.
 

In
 

this
 

paper,
 

algorithms
 

for
 

overload
 

simulation
 

in
 

a
 

three-axis
 

human
 

centrifuge
 

are
 

developed
 

and
 

vali-
dated.

 

To
 

this
 

end,
 

a
 

kinematic
 

model
 

is
 

established
 

for
 

kinematic
 

analysis.
 

A
 

moving
 

average
 

algorithm
 

is
 

employed
 

to
 

smooth
 

the
 

inputs
 

and
 

to
 

alleviate
 

the
 

abrupt
 

changes
 

in
 

pitch
 

and
 

roll
 

angles
 

of
 

the
 

centri-
fuge.

 

An
 

optimization
 

algorithm
 

for
 

overload
 

simulation
 

is
 

proposed
 

and
 

verified.
 

The
 

algorithm
 

minimi-
zes

 

the
 

error
 

between
 

the
 

simulated
 

and
 

expected
 

overloads
 

to
 

find
 

the
 

optimized
 

kinematic
 

variables
 

of
 

each
 

axis
 

of
 

the
 

centrifuge.
 

Numerical
 

results
 

show
 

that:
 

(1)
 

the
 

moving
 

average
 

algorithm
 

substantially
 

alleviate
 

the
 

abrupt
 

changes
 

in
 

pitch
 

and
 

roll
 

angles
 

of
 

the
 

centrifuge.
 

(2)
 

the
 

proposed
 

optimization
 

al-
gorithm

 

is
 

more
 

accurate
 

compared
 

to
 

traditional
 

algorithms.
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引言
  

随着航空技术的发展,战机的机动性能日益提

升[1],优越的推进系统使得战机在飞行过程中加速

度快速变化,增强了战机灵活性和机动性,但同时

也对飞行员的抗荷能力提出了更高的要求.实际飞

行中,战机加速度最高达9s,加速度变化率高达

9g/s[2].研究表明[3,4],超重状态会导致人体产生一

系列异常现象,包括肢体及内部器官的偏移、软组

织的变形以及血液动力学的改变等,这些异常现象

会对飞行员造成一系列的不良反应.例如,在超重

状态下,人体的悬挂器官会压迫膈肌,导致呼吸困

难和缺氧.此外,超重状态会对飞行员的操作能力

产生负面影响:首先,超重会使肌肉和骨骼承受过

大的压力,导致肢体不灵活,增加了飞行员犯错的

风险;其次,飞行过程中的加速度会使血液向下半

身集中,造成脑部和眼部供血不足,这种血液分配

不均的情况会逐渐削弱飞行员的视觉能力,甚至可

能造成周围视力丧失.当加速度进一步增大时,脑

部供血不足会导致飞行员出现空间定向障碍,同时

出现G-LOC现象[5-7].在这种情况下,即使加速度

迅速减小,但由于人的意识需要一定时间才能恢

复,飞行员可能会在短短几秒内面临生命危险.因

此,为了更好地确保飞行员的安全,必须加强抗荷

训练[8],持续性的高动态过载是关键要求[9].

图1 ETC公司研发的ATFS-400-25载人离心机

Fig.1 The
 

ATFS-400-25
 

human
 

centrifuge
 

developed
 

by
 

ETC
 

Corporation

三自由度载人式离心机是实现持续性高动态

过载的关键设备[10,11].图1为美国Environmental
 

Tectonics
 

Corporation
 

(ETC)公司研发的 ATFS-
400-25型三自由度载人离心机,它由底座、中心主

旋转臂、中框和飞行员座舱组成,是用于飞行员抗

荷训练的重要工具.
  

加速度过载模拟算法是三轴载人离心机的核

心算法,它以飞机的预期加速度过载为输入,计算

离心机的各轴参数,能准确模拟飞行姿态下的加速

度环境,使得飞行员能够在安全的模拟环境中进行

抗荷训练,具有重要的意义.国内外学者对三轴载

人离心机过载模拟算法进行了深入研究.刘正华

等[12]通过运动学方程反解出离心机三个转轴的角

度,他们的方法仅考虑了匀速运动状态下的运动参

数求解问题,限制了其在高动态飞行过载模拟中的

应用.张东峰等[13]通过反解运动学方程并进行线

性化处理,获得各轴角速度和角度,该方法减小了

初值的影响,提高解的唯一性和准确性.胡荣华[14]

等利用数值计算法,在过载模拟加载阶段中进行求

解,可以实现对主臂转速的精确计算;对卸载段主

臂转速解存在性进行了分析,明确了转速解是否存

在的边界;在满足解存在性边界的条件下对转速进

行求解,得到了高精度的数值解.关立文等[15]提出

基于二维插值算法的实时运动规划算法.此外,在
卸载 阶 段,求 解 运 动 学 微 分 方 程 有 很 大 的 难

度[16-18].Shih等[19]利用后向差分法求解过载变化

率为负时的各轴角度和角速度,该方法只能先对已

知的过载曲线参数求解,无法实时地模拟动态的过

载曲线.Liu等[20]基于二维插值的模拟算法,以加

载段运动参数建立数据库,然后对比加载段和卸载

段运动参数相近点,通过相似数据插值计算出卸载

段的参数,这种方法的计算精度与数据库的大小、

数据间隔密切相关.
  

然而,在实际飞行中飞机的加速度过载变化极

为复杂多变.Vidakovic等[2]提出的求逆算法通过

求解运动学逆问题计算离心机的滚转角和俯仰角,

并通过雅可比椭圆函数求解离心机主旋转臂的角

度,该方法在加载和卸载阶段同样有效,并且可以

模拟复杂的加速度过载曲线,但该方法对各轴角度

采用近似公式进行求解,会造成误差的积累.因此,

这些方法并不适用于直接用于飞行员训练,需要开

发更准确的三维变加速模拟算法.此外,当预期加

速度过载变化剧烈时,例如加速度增长率高于9g/

s时,由于他们提出的过载模拟算法中采用了差分

方法并进行了离散化,瞬时加速度增长率过高会导

致离心机俯仰角和滚转角的突变,进而导致计算值

与实际情况完全脱离.
  

针对以上问题,本文建立了三轴载人离心机的

运动学模型,应用移动平均平滑算法来平滑输入过
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载,在此基础上,提出了三维变加速度过载模拟的

最优化算法.提出的平滑算法通过对加速度增长率

取移动平均值,优化输入过载,减小俯仰角和滚转

角的突变.最优化算法将过载模拟问题转化为最优

化问题,求解得到各轴的角速度和角加速度.数值

实验表明,最优化算法的过载仿真结果和预期结果

一致,验证了最优化算法的可行性和正确性.与

Vidakovic等提出的求逆算法相比,最优化算法的

计算结果与预期过载曲线贴合度更高,能够更准确

地模拟过载变化.

1 三轴载人离心机运动学模型
  

三轴载人离心机主要由底座、主旋转臂、中框

和飞行员座舱组成,如图2所示.主旋转臂绕着基

座转动,主旋臂的端部带有两个旋转框架,分别为

中框和飞行员座舱,中框绕滚转轴作滚转运动,座

舱绕俯仰轴作俯仰运动.

图2 三轴离心机三维模型

Fig.2 The
 

three-dimensional
 

model
 

of
 

a
 

three-axis
 

centrifuge

图3 三轴离心机简化模型

Fig.3 The
 

simplified
 

model
 

of
 

a
 

three-axis
 

centrifuge

表1 离心机运动学模型的坐标系

Table
 

1 Coordinate
 

frames
 

of
 

the
 

kinematic
 

model
Coordinate

 

frames x
 

axis y
 

axis z
 

axis

O0-x0y0z0 Inertial
 

frame Initially
 

along
 

the
 

arm Initially
 

perpendicular
 

to
 

the
  

arm Vertically
 

upward

O1-x1y1z1 Arm
 

attached
 

frame Along
 

the
 

arm,
 

pointing
 

to
 

the
 

cabin Vertically
 

upward Perpendicular
 

to
 

the
 

arm

O2-x2y2z2 Intermediate
 

frame Vertically
 

upward Perpendicular
 

to
 

the
 

arm Along
 

the
 

arm,
 

pointing
 

to
 

the
 

cabin

O3-x3y3z3 Cabin
 

attached
 

frame Perpendicular
 

to
 

the
 

arm Along
 

the
 

arm,
 

pointing
 

to
 

the
 

rotating
 

center Vertically
 

downward

  离心机主旋转臂的臂长用r表示,飞行员座舱

的偏航角、滚转角和俯仰角分别用q1、q2 和q3 表

示.研究离心机运动时,将基座视为惯性坐标系,将

主旋转臂、中框和飞行员座舱简化为图3所示的刚

体框架.
表1中基座坐标系用O0-x0y0z0 表示,主旋

转臂坐标系为O1-x1y1z1、中框坐标系为O2-

x2y2z2,飞行员座舱坐标系为O3-x3y3z3,各坐

标系的初始坐标轴方向如表中所示.
  

用方 向 余 弦 矩 阵 Rm
n 表 示 坐 标 系 Om -

xmymzm 相对于坐标系On-xnynzn 的转动,其具

体表达式为

R1
0=

cosq1 0 sinq1
sinq1 0 -cosq1
0 1 0

􀭠

􀭡

􀪁
􀪁
􀪁
􀪁

􀭤

􀭥

􀪁
􀪁
􀪁
􀪁

(1a)

R2
1=

-sinq2 0 cosq2
cosq2 0 sinq2
0 1 0

􀭠

􀭡

􀪁
􀪁
􀪁
􀪁

􀭤

􀭥

􀪁
􀪁
􀪁
􀪁

(1b)

R3
2=

-sinq3 0 -cosq3
cosq3 0 -sinq3
0 -1 0

􀭠

􀭡

􀪁
􀪁
􀪁
􀪁

􀭤

􀭥

􀪁
􀪁
􀪁
􀪁

(1c)

后续为表示方便,将三角函数简写为si =sinqi、ci

=cosqi,i=1,2,3.飞行员座舱坐标系O3-x3y3z3
相对于基座坐标系O0-x0y0z0 的方向余弦矩阵

为

R0
3=

c1s2s3+s1c3 -c1c2 c1s2c3-s1s3
s1s2s3-c1c3 -s1c2 s1s2c3+s3c1

-c3s3 -s2 -c2c3

􀭠

􀭡

􀪁
􀪁
􀪁
􀪁􀪁

􀭤

􀭥

􀪁
􀪁
􀪁
􀪁􀪁

(2)

飞行员座舱坐标系原点O3 的位置向量在基

3
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坐标系下的坐标阵为

r0=R1
0 r 0 0  T =rc1 rs1 0  T (3)

求导可得点O3 处的线速度

v0=r·0=[-rs1q
·
1 rc1q

·
1 0]T (4)

对线速度求导得加速度

v·0=a0=r[-s1q
··
1-c1q

·2
1 c1q

··
1-s1q

·2
1 0]T

(5)

q1=0时,由式(4)可得

a0=[-rq
·2
1 rq

··
1 0]T (6)

a0 是由离心机的旋转运动产生的向心加速度和切

向加速度,除此之外,还要考虑重力加速度.因此,

飞行员座舱坐标系原点的绝对加速度a 为

a=a0+g=[-rq
·2
1 rq

··
1 -g]T (7)

  

定义加速度过载为绝对加速度a 与重力加速

度绝对值g 的比值,由式(7)得

[Gx0 Gy0 Gz0]
T = -

rq
·2
1

g
rq
··
1

g -1
􀭠
􀭡

􀪁
􀪁 􀭤

􀭥

􀪁
􀪁

T

(8)

其中,Gx0
、Gy0

、Gz0
为飞行员座舱坐标系原点的

加速度过载在基座坐标系下的分量.当q1=0时,

飞行员座舱坐标系下的过载分量Gx 、Gy 、Gz 为

G=[Gx Gy Gz]T

 =(R3
0)T[Gx0 Gy0 Gz0]

T (9)

将式(2)带入到式(9)中,可得

Gx =s3(Gx0s2+c2)-Gy0c3

Gy =-Gx0c2+s2

Gz =c3(Gx0s2+c2)+Gy0s3

􀮠

􀮢

􀮡

􀪁
􀪁
􀪁
􀪁

(10)

式(10)是运动学逆问题求解的基础.规定预期三轴

过载由Gx、Gv 和Gz 表示,Vidakovic等[2]提出的

求逆算法计算的三轴过载由G-x、G
-

v 和G-z 表示,本

文提出的最优化算法计算的三轴过载由G~x、G
~

v 和

G~z 表示.

2 最优化算法
  

本节以各离散时刻的偏航角、滚转角和俯仰角

的角度、角速度和角加速度作为优化决策变量,用

运动学模型仿真加速度过载与预期加速度过载的

误差建立优化目标函数,用无阻尼的 Newmark-β
法时间离散运动学方程,将过载模拟问题转化为最

优化问题进行求解.

2.1 运动方程离散化
  

系统的状态变量x 为离心机偏航角、滚转角

和偏航角的角度、角速度和角加速度

x=[qT q
·T q

··T]T (11a)

q=[q1 q2 q3]T (11b)

用无阻尼的 Newmark-β 对时间进行离散,h 为离

散时间步长,k+1时刻运动学方程的离散格式表

示为

qk+1=qk +hq
·
k +
1
4h

2q
··

k +
1
4h

2q
··

k+1 (12a)

q
·
k+1=qk +

1
2hq

··
k +
1
2hq

··
k+1 (12b)

已知系统的状态变量,可由式(10)计算k时刻飞行

员座舱坐标系原点的加速度过载G~k(由最优化算

法计算的k时刻飞行员座舱坐标系原点的加速度

过载用G~k 表示,k 时刻预期加速度过载用G~k 表

示)和三轴过载分量G~xk、G
~

yk 和G~zk

G
~

xk =sin(q3k)[Gx0ksin(q2k)+cos(q2k)]-
 Gy0kcos(q3k) (13a)

G
~

yk =-Gx0kcos(q2k)+sin(q2k) (13b)

G
~

zk =cos(q3k)[Gx0ksin(q2k)+cos(q2k)]+
 Gy0ksin(q3k) (13c)

G=[Gx Gy Gz]T (13d)

2.2 最优化问题
  

定义优化目标函数J 为

J=∑
n

k=0
eT

kek  =∑
n

k=0

(G
~

k -Gk)T(G
~

k -Gk)

(14)

其中ek=G
~

k-Gk 为k时刻计算加速度过载G
~
k(如

式13所示)与预期加速度过载Gk 的误差,n表示时

间步长总数.优化问题的决策变量u 为系统在各时

刻的状态变量

u=[x0 … xk … xn]T

 =

[qT
0 q

·T
0 q

··T
0]

T

︙

[qT
k q

·T
k q

··T
k]

T

︙

[qT
n q

·T
n q

··T
n]

T

􀭠

􀭡

􀪁
􀪁
􀪁
􀪁
􀪁
􀪁
􀪁
􀪁
􀪁

􀭤

􀭥

􀪁
􀪁
􀪁
􀪁
􀪁
􀪁
􀪁
􀪁
􀪁

(15)

4
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需要注意的是,该优化问题涉及多个约束条

件,包括离散运动学方程(12a)、(12b),以及系统的

初始状态量等(如果有指定).由此,该最优化问题

可表示为公式
 

min
u
J=∑

n

k=0

(G
~

k -Gk)T(G
~

k -Gk)

s.t.q
·
k+1=qk +

1
2hq

··
k +
1
2hq

··
k+1

qk+1=qk +hq
·
k +
1
4h

2q
··

k +
1
4h

2q
··

k+1

k=0,1,2,…,n-1

(16)

本文应用Ipopt
 

(Interior
 

Point
 

Optimizer)非

线性优化求解器求解最优化问题(16).

3 移动平均平滑算法
  

当预期加速度过载变化剧烈时,例如加速度增

长率高于9g/s时,由于过载模拟算法中采用New-

mark-β法进行离散化,瞬时加速度增长率过高会

导致离心机俯仰角和滚转角突变,进而导致计算值

偏离预期值.图4给出了一种典型机动状态下的预

期加速度Gx、Gv 和Gz.
由前面提出的最优化算法,可以直接计算出离

心机各轴的角度、角速度和角加速度,如图5所示.
由图5可以发现,计算得到的滚转角和俯仰角的角

加速度出现了剧烈震荡.分析式(6)可知,由变加速

度到恒加速度的转换会导致q
·
1 的突然增加,而从

恒加速度到变加速度的转换会导致q
·
1 的突然减少.

图4 预期过载
Fig.4 The

 

expected
 

overload

图5 未平滑的最优化算法计算的三轴角加速度

Fig.5 The
 

angular
 

acceleration
 

of
 

three
 

axes
 

without
 

smoothing
  

由于算法在求解时使用了Newmark-β法进行离散

化,q
·
1 的突变会导致离心机各轴角加速度的突变.

因此,对不平滑的预期加速度直接进行离散引起计

算结果的剧烈震荡.为消除虚假震荡,需在离散前

对过载数据进行平滑处理.本文用移动平均方法对

预期的加速度过载进行平滑,以减少各轴角加速度

的震荡.
  

设计m 阶移动平均平滑方法如下

G^k =
Gk-m +Gk-(m-1)+…Gk +…Gk+m

2m
(17)

其中Gk 为平滑前第个时间步的过载,G^k 为平滑后

第k个时间步的过载.若平滑参数m 值过小,会导

致平滑效果不佳;而若平滑参数值m 过大,会导致

过度平滑,使得计算结果与预期值相差较大.因此,

在实际计算中,应对平滑参数值m 进行适度调节,

以获得最优的平滑效果.在实际运算中,一般取

100~200个时间步的数据进行平滑,即平滑参数

的取值范围为50~100.

4 计算结果验证与分析
  

为验证上述算法的正确性,用移动平均平滑算

法和最优化算法模拟如图3所示的预期三轴过载

曲线Gx、Gv 和Gz.设离心机主旋臂长度r=8m,

取移动平均平滑算法阶数为m=100,过载模拟时

长120s,离散的时间步长h=0.005s.
  

将求逆算法和最优化算法得到的各轴转角、角

速度、角加速度带入到离心机运动学方程(10)中,

计算得到的过载与预期过载曲线如图6~图8所
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示,其中,预期三轴过载由 Gx、Gv 和Gz 表示,

Vidakovic等提出的求逆算法计算的三轴过载由

G-x、G
-

v 和G-z 表示,本文提出的最优化算法计算的

三轴过载由G~x、G
~

v 和G~z 表示.观察图7~图9可

以得出,与求逆算法相比,最优化算法得到的三轴

过载曲线与预期过载曲线间的贴合度更高.

图6 平滑后最优化算法计算的三轴角加速度

Fig.6 The
 

angular
 

acceleration
 

of
 

three
 

axes
 

with
 

smoothing

图7 加速度过载G~x、G
-
x 和Gx 的对比

Fig.7 Comparison
 

between
 

G~x、G
-
x

 and
 

Gx

图8 加速度过载G~v、G
-
v 和Gv 的对比

Fig.8 Comparison
 

between
 

G~v、G
-
v

 and
 

Gv

图9 加速度过载G~z、G
-
z 和Gz 的对比

Fig.9 Comparison
 

between
 

G~z、G
-
z

 and
 

Gz
  

表2展示了两种算法的效率对比,结果表明:

当仿真时间小于30s时,最优化算法的计算耗时更

小;当仿真时间大于30s时,最优化算法的计算耗

时明显增加.

表2 两种算法的效率对比

Table
 

2 Comparison
 

of
 

the
 

running
 

time
 

for
 

the
 

two
 

algorithms

Simulation
 

time Running
 

time
 

of
 

the
 

optimization
 

algorithm
Running

 

time
 

of
 

the
 

inversion
 

algorithm

1s 2.9s 15.57s

10s 4.49s 16.11s

20s 6.94s 18.21s

30s 10.53s 20.43s

60s 35.85s 21.79s

120s 86.22s 23.5s

5 结论
  

本文针对三轴载人离心机加速度过载模拟算

法进行研究,主要工作包括:设计了移动平均平滑

算法,有效地减小了俯仰角和滚转角的角加速度震

荡,使得运动模拟结果更加精确.提出了三维加速

度过 载 模 拟 的 最 优 化 算 法,并 进 行 了 验 证.与

Vidakovic等提出的求逆算法相比,最优化算法计

算得到的过载曲线与预期过载曲线之间的贴合度

比求逆算法更高.本文提出的过载模拟最优化算法

不仅适用于三轴载人离心机,还可以应用于四、五、

六自由度载人离心机上.
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附录A: 求逆算法

A1 离心机滚转角和俯仰角的相关计算
  

根据公式(8)中第二个方程可知,若给定侧向

加速度分量Gy,则可计算滚转角q2,计算公式如

下

 q2=atan2Gx0 +Gy 1-G2
y +G2

x0
,1-G2

y  
(A1)

值得注意的是,只有满足G2
x0 +1>G2

y 时,才

能计算出滚转角,否则不能达到预期的侧向加速

度.得到q2 以后,可以通过公式(8)中第一个方程

或第三个方程计算俯仰角q3,若通过第一个方程

计算q3,计算公式为

q3=atan2Gy0b+Gx b2+G2
y0 -G2

x0
,b2-G2

x  
(A2)

其中b=Gx0s2+c2.同理,只有满足b2+G2
y0>G2

x0

时,才能计算出俯仰角,否则不能达到预期的横向

加速度.若通过第三个方程计算q3,计算公式为

q3=atan2Gy0b+Gz b2+G2
y0 -G2

z0
, G2

z -G2
y0 

(A3)

A2 离心机主旋转臂角速度的相关计算
  

由公式(10)可以计算离心机的过载函数

G= G2
x0 +G2

y0 +G2
z0

 =
1
g

a2
n +a2

t +g2

 =
1
g

r2q
·4
1+q

··2
1  +g2 (A4)

在很小的时间段内,过载变化率可以近似为恒

量,用λ表示.对式(A4)求导得到

d r2q
·4
1+q

··2
1  +g2  =λg

 

dt (A5)

上述微分方程求解困难,且在过载变化率λ为

负数的情况下无解.本文利用雅可比椭圆函数对该

方程进行求解.取Δt为一个时间步长,在该步长中

有

a=aprev+λgΔt (A6)

其中aprev 为上一个时间步的加速度,由式(A5)可

得

(a2-g2)/r2=q
·4
1+q

··2
1=k (A7)

k的表达式为

k=
aprev+λgΔt  2-g2

r2
(A8)

对公式(A7)进行整理,可得到关于q
·
1 的微分

方程(A9)
 

q
··
1=
dq
·
1

dt = k-q
·4
1 (A9)

对该微分方程进行求解即可得到离心机主旋

转臂臂角速度q
·
1

q
·
1=

4
ksn 4

kt+
4
kCI  (A10)

公式(A10)中为雅可比椭圆函数,CI=-2
4
k.

将得到的q
·
1 函数进行泰勒级数展开,得到如下公

式

q
·
1=

4
ktI -

t5I
10+

t9I
120-

11t13I
15600 -

211t17I
3536000 +Δt18I

(A11)

式中tI =
4
k(t+CI),上述公式定义了每个时间

步内离心机主旋转臂角速度q
·
1 的值.

A3 离心机其它运动参数的计算
  

利用差分方法可以确定离心机其它转轴在每

个时间步的角度、角加速度

q
··
1=

q
·
1-q

·
1prev  

Δt
,q1=q1prev+Δtq

·
1 (A12)

q
·
2=

q2-q2prev  
Δt

,q
··
2=

q
·
2-q

·
2prev  

Δt
(A13)

q
·
3=

q3-q3prev  
Δt

,q
··
3=

q
·
3-q

·
3prev  

Δt
(A14)
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