
 

 

·83·
兵工自动化 

Ordnance Industry Automation
2023-12 
42(12) 

doi: 10.7690/bgzdh.2023.12.017 

基于 DH 法的数控伺服平台定位误差补偿策略 
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摘要：针对某型号固体材料推进剂生产过程中出现的加工误差和安装误差问题，提出一种定位位置误差补偿策

略。利用机器人领域常用的 DH 法对其进行运动学建模，将建模参数误差看作随着驱动指令变化的变量，以三坐标

测量仪为测量工具，对直线轴和旋转轴实际的轴线方程进行辨识，重新建立各杆件实际坐标系的状态矩阵，拟合出

实际齐次坐标变换矩阵各元素误差与给定驱动指令的关系曲线，并对理想齐次坐标变换矩阵进行补偿。仿真结果表

明：补偿后定位位置误差能下降约 40%，验证了方法的有效性。 
关键词：DH 法；运动轨迹检测；定位误差；误差补偿 
中图分类号：TJ55   文献标志码：A 

Positioning Error Compensation Strategy of CNC Servo Platform 
Based on DH Method 
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Abstract: Aiming at the problems of machining errors and installation errors in the production process of a certain type 
of solid material propellant, a compensation strategy for positioning position errors was proposed. By Using the DH method 
which is commonly used in the field of robotics, the kinematics modeling is carried out, the modeling parameter error is 
regarded as a variable that changes with the drive command, and the coordinate measuring machine is used as a measuring 
tool to identify the actual axis equation of the linear axis and the rotary axis, and then the state matrix of the actual 
coordinate system of each link is re-established. The relationship curve between the errors of the elements of the actual 
homogeneous coordinate transformation matrix and the given driving instructions is fitted, and the ideal homogeneous 
coordinate transformation matrix is compensated. Simulation results show that the position error is reduced by about 40% 
after compensation, which verifies the effectiveness of the method. 
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0 引言 

在某型号固体材料推进剂的生产过程中，现有

生产设备十分落后，而固体推进剂易燃易爆的特点

导致了其生产设备升级迟迟未能实施。生产过程中

的固药环节需要将 69 根圆柱形固体推进剂插入蜂

窝形容器的装配孔中，依赖于精确的运动学模型。 
为补偿加工误差和安装误差对定位带来的影

响，传统上将主要的制造、装配误差归结为机械臂

各关节的连杆参数误差和运动变量误差，即 D-H 参

数误差 [1]，从而获得精确的运动学模型，标定方法

主要有以下 2 类： 
1) 基于误差模型的方法，即推导出机械臂末端

位姿误差与 D-H 参数误差之间的微分关系，将微分

方程线性化得到线性方程组，通过解方程组得到

D-H 参数误差。张毅[2]通过描述在不同结构的机床 

中从刀具坐标系到工件坐标系的运动链传递关系，

分析机床主要部件在运动过程中可能引入的误差元

素，根据刚体运动理论和小角度误差假设，将其代

入到通用运动学模型中，从而得到五轴机床通用综

合误差模型。优点是测量数据少、实时性好，缺点

是公式复杂、存在收敛性问题，且依赖于关节角的

准确性。 
2) 基于几何分析的方法，黄献等[3]提出了一种

基于多体系统理论和激光步进对角线矢量测量法的

数控机床几何误差识别方法，从 D-H 参数的几何意

义出发，测量并拟合关节旋转轴，进而构建 D-H 坐

标系，最后解析 D-H 参数。张竹青等[4]针对五轴数

控机床的通用形式，结合空间坐标变换计算，基于

空间标准球及接触式探针测量法，提出一种空间标

准球球心自动测量方法。这种方法的优点是测量数

据具有完备性、无收敛性问题，缺点是测量工作量 
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大。笔者利用机器人领域常用的 DH 法对数控伺服

平台进行运动学建模，采用几何分析标定伺服平台

D-H 参数的基础上，通过数据拟合的方法拟合出实

际轴线。然后利用三次样条曲线拟合驱动指令区间

内任意驱动指令与齐次变换矩阵元素误差的关系曲

线，并根据拟合结果对给定指令做了补偿，利用补

偿策略提高伺服平台定位误差。 

1  二轴定位伺服平台的 DH 建模 

笔者采用 Khalil 提出的改进 DH 模型对数控伺

服平台进行运动学建模。与标准 DH 法的不同点为：

对于连杆 i，标准 DH 法的驱动轴位于连杆 i 的远端，

而 Khalil 提出的改进 DH 模型中驱动轴位于连杆 i
的近端[2]。如图 1 所示，其中 θ为驱动参数。该 DH
建模方法需要的参数包括 Zi-1 轴和 Zi 轴夹角 α，Zi-1

轴与 Zi 轴之间距离 a，Xi-1 轴和 Xi 间夹角 θ，以及

Xi-1 轴与 Xi 轴之间的距离 d。 

 
图 1  Khalil 提出的改进 DH 建模方法 

如图 2 所示，在连杆 i 前端建立坐标系{i-1}，
后端建立坐标系{i}。则{i}可以看成体坐标系(body 
frame)，{i-1}看作世界坐标系。按照前文所述的规

则，{i}可以看作由{i-1}经过平移和旋转得到，设以
W
BT 表达上文描述的变化过程。由{i-1}经过 4 步得

到：1) 从 Zi-1 绕 Xi-1 旋转角度 αi-1；2) 沿当下坐标

系下 Xi-1 方向移动 ai-1；3) 绕当下坐标系下 Zi-1 旋

转角度 θi；4) 沿当下坐标系下 Zi-1 移动 di。 

 
图 2  Khalil_DH 模型坐标系的建立 

由于所有转动操作均以当前坐标系坐标轴进行

旋转，所以采用的是欧拉角旋转方式。按照每次的

移动顺序，可以推得 1i
iT

 如式(1)所示，矩阵表达式

如式(2)所示。 
 

1 11

1
1( ) ( ) ( ) ( )

i i i ii

i
i RX i PX RZ i PZ iT a d 

 


T T T T 。 (1) 

式中：
1iRX 

T 为绕 Xi-1 旋转齐次变换坐标矩阵；
1iPX 

T

为 Xi-1 沿齐次坐标变换矩阵；
iRZT 为绕 Zi 齐次坐标

变换矩阵；
iPZT 为沿 Zi 平移齐次坐标变换矩阵。 

 

1

1 1 1 11

1 1 1 1

c s 0
s c c c s s
s c s c c

0 0 0 1

i i i

i i i i i i ii
i

i i i i i i i

a
d

T
s d

 
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     



   

   

 
   
 
 
 

。 (2) 

式中 c 和 s 分别为余弦函数和正弦函数的缩写。 

2  建模误差分析及位置误差补偿策略 

2.1  定位伺服平台的建模 

如图 3 所示，伺服定位平台由直线运动模组和

中空旋转平台 2 部分组成。中空旋转平台串连在直

线运动模组上。伺服定位平台有 2 个运动轴，一个

为直线模组的直线轴，另一个为中空旋转平台的旋

转轴。将需要定位的零件安装在中空旋转平台上，

则零件可以绕中空旋转平台中心旋转。DH 建模法

适应于杆件串联装置，对于本文中所述伺服定位平

台，杆件 1 为直线模组加中空旋转平台定子部分，

杆件 2 为中空旋转平台的转子部分。 

 
图 3  伺服定位平台的构成 

根据 Khalil_DH 建模法对笔者所述数控伺服平

台进行建模。各杆件坐标系的建立如图 4 所示，坐

标系{W}为参数标定参考坐标系，是所有测量和误

差补偿的基坐标系。为测量与标定方便，地杆坐标

系{0}并非与杆 1 坐标系{1}完全重合，而是设地杆

坐标系{0}与世界坐标系{W}完全重合。杆 1 坐标系

原点位于旋转减速器中心，X1 轴指向与 Z1 和 Z2 垂

直的地方；杆 2 坐标系{2}的原点与杆 1 坐标系{1}
的原点重合，X2 轴与 X1 轴重合。 
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图 4  定位伺服平台坐标系的建立 

根据定位伺服平台的各理想尺寸建立 DH 参数

表，如表 1 所示。 
表 1  定位伺服平台名义 DH 参数 

i αi-1/mm
 

ai-1/mm di-1/mm
 

θi/rad
1 π/2 107 d1

 
π/2

2 π/2 0 0 θ1

伺服定位平台平移组件的状态可以用 0
1 A表示，

旋转组件的状态用 1
2 A来表示，坐标系{0}对于世界

坐标系{W}的状态可以用 0
W A 表示。对应各坐标系的

齐次坐标变换矩阵分别为 1
2T 、 0

1T 、 0
WT 。 

2.2  轴线法误差辨识 

笔者通过采集伺服定位平台实际运动过程经过

的坐标点，对伺服平台实际的直线轴和旋转轴进行

拟合，利用拟合得到的轴线进行实际坐标系的建立，

从而得到实际的状态矩阵和齐次坐标变换矩阵。 
笔者将理想条件下各杆件坐标系的状态矩阵表

示为 An，各坐标系间的齐次坐标变换矩阵表示为  
T n；各杆件坐标系真实的状态矩阵表示为 Aa，各坐

标系间的齐次坐标变换矩阵表示为 T a。则 T a、Aa

的数学表达分别如式(3)、(4)所示。 

 1 11

1
1 1 1( ) ( )

( ) ( )
i ii

i i

i a
i RX i i PX i

RZ i i PZ i i

T T T a

T T d d

  

 
 


      

   



。
 

(3)
 

式中 1i  、 1ia  、 i 、 id 为名义参数与实际参

数误差量。 

 
1 1

1 3 3 org

0 1

i a i a
i a i i

i
R P

A
 

  
  
 

。 (4) 

式中 1
3 3

i a
i R


 、 1
org

i a
iP 为实际坐标系{i}向实际坐标系

{i-1}的坐标系投影和坐标系{i}的原点基于坐标系

{i-1}下的坐标。 
1i
iT

 ， 1i
i A 满足如式(5)所示运算规律，由上文可 

知 1 1i i
i iT A  ，可以推得式(6)： 

 0 2 1
0 1 1

W W i i
i i iT T T T T 

  ； (5) 

 0 2 1
0 1 1

W W i i
i i iA A A A T 

  。 (6) 

根据矩阵的运算法则，如果 0 2
0 1 1

W i
iA A A
 的逆矩阵

存在，可以推得： 
 0 2 1 1 1

0 1 1( )W i W i i
i i i iA A A A T A   
   。 (7) 

笔者首先对直线轴轴线进行辨识，锁定旋转轴，

给定驱动参数
1 1 1

1 2, , , nd d d ，通过三坐标测量仪追踪

定位伺服平台任意一点运动轨迹，将采集到的坐标

点记录为 ( )i ix iy izP P P P 。利用采集到的数据点，

拟合出一条空间直线，以加权最小二乘准则为拟合

准则，并将特征分解运用到直线拟合过程中。在加

权整体最小二乘准则下，空间直线必然过采集坐标

点集的重心
T

g gx gy gzP P P P    ，矩阵 A 的最大特

征值 λmax 对应的特征向量  即为空间直线方程的方

向向量。其中 Pg 和矩阵 A的表达式分别为： 

 

Tn n n

i ix i iy i iz
i i i

g n n n

i i i
i i i

p P p P p P
P

p p p

 
 
 
 
  

  

  
； (8) 

 TA G G= X PX 。 (9) 

式 中 ：
1 1 1x gx y gy z gz

G

nx gx ny gy nz gz

P P P P P P
X

P P P P P P

   
   
    

   ， P= 

1

i

n

p
p

p

 
 
 
  

。 

通过以上方法可得到一条拟合直线的空间  
方程。 

然后进行旋转轴轴线方向的辨识。确定好直线

模组的一个位置后，就要锁定直线轴，驱动旋转轴

运动，利用三坐标测量机追踪模座上的某一点运动

轨迹，并将采集到的坐标点保存下来。利用空间坐

标点首先拟合出一个平面，进而确定旋转轴轴线方

向。再利用空间坐标点拟合成一个空间圆，确定空

间圆圆心，从而确定当前位置旋转轴轴线的空间直

线方程。 
设 采 集 到 的 坐 标 点 为 ( , , )W

i ix iy izP P P P ，

1, 2,  ,  i n  。则可根据最小二乘准则求得空间平面

的方向向量 n=(a, b, c)。方向向量 n的求解方法为： 
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 T 1 T( )n N N N b 。 (10) 

式中
1 1 1

n n n

x y z
N

x y z

 
   
  

   ，  1, ,1b   。 

接下来拟合空间圆方程，设空间圆圆心为

( , , )W
ix iy izC C C C ，W

iP 、W
jP 为任意 2 个不重合的数

据点。则向量 jx ix jy iy jz izi j P P P P P P     

PP ，设 W

iP 、

W
jP 连线中点为

+ + +
2 2 2

jx ix jy iy jz izW
ij

P P P P P P
M

 
  
 

，则

向量 ij ijx ix ijz iy ijz izM C M C M C     

CM 。由于 i j


PP ⊥

Mij


CP ，所以有： 

 0ij x ij y ij zx C y C z C l       。 (11) 

式 中 ： 2 2 2 2 2 2( ) ( ) ( ) / 2ij jx ix jy iy jz izl P P P P P P        ，

ij jx ixx P P   ， ij jy iyy P P   , ij jz izz P P   。 

利用最小二乘准则进行空间圆圆心拟合，求解

方式为： 

  T 1 T( )C W W W L 。 (12) 

式 中 ：

12 12 12

1 1 1

1, 1, 1, 

j j j

n n n n n n

x y z
x y z

W

x y z  

   
    
 
 
    

  
， L   

12 1 1, ...j n nl l l   。 

拟合旋转轴轴线时也先给定直线轴驱动参数分

别为
1 1 1

1 2, , , nd d d ，待直线轴运动到位之后锁定直线

轴 ， 同 时 给 定 旋 转 轴 驱 动 参 数 为

2 2 2 2 2 2

11 12 1 21 2 1
2 , , , ; , , ; , , n n n nn         。设直线轴运动

到不同位置得到的拟合圆的轴线单位方向向量为

   1 2
2 2 2 2, , , , ,i n Z Z Z Z ，圆心坐标为 1 2, , , nC C C 。通

过这种方法可以得到 n 条空间直线方程，其对应的

方向向量分别为    1 2
2 2 2 2, , , , ,i n Z Z Z Z 。 

经过直线轴轴线辨识和旋转轴轴线辨识，可得

到 1 条关于直线轴的拟合直线，若干条关于旋转轴

的拟合直线。以此为基础进行坐标系的重建。 
根据 Khalil_DH 建模方法的规则进行重建，由

Z1 轴方向向量 1Z 和 Z2 轴方向向量 
2
iZ 进行叉乘得到

向量
1

iX ，由向量 1Z 和
1

iX 进行叉乘可得到 Y1 轴的方

向向量 
1

iY 。坐标系{1}原点 O1 的确立如图 5 所示，

由 
2

iX 、 
2
iZ 、Ci 可以确定一个平面 1π ，坐标系{1}

的原点则为该平面与直线轴拟合直线的交点。 

 
图 5  坐标系{1}重建确定原点 

坐标系{2}的原点 O2 的确立如图 6 所示，由旋

转轴轴线方程的方向向量和采集的一个坐标点可以

确定一个平面 2 jπ ，旋转轴轴线方程与平面 2iπ 的交

点即为当前指令下坐标系{2}的原点 O2。X2 轴由当

前驱动指令下求取的 O2 指向当前指令下采集到的

坐标点 Pi, j。Y2 轴由 Z2 轴和 X2 轴叉乘得到。 

 
图 6  坐标系{2}重建确定原点 

通过三次样条曲线对实际齐次坐标变换矩阵中

误差元素进行拟合，从而获得任意驱动指令下实际

齐次坐标变换矩阵元素误差的值，实现对建模参数

导致的定位位置误差进行补偿。 
设得到的 0 2 1

0 1 1( )W i W a
i iA A A A 
 表达式如式(13)所

示，同时，有式(14)成立。设理想条件下从测量坐

标系到末端坐标系的齐次坐标变换矩阵 T n如式(15)
所示，则齐次坐标矩阵元素误差矩阵如式(16)所示： 

 

0 0 0 1

ix ix ix ix

iy iy iy iyW
i

iz iz ix iz

n o k P
n o k P

A
n o k P

 
 
 
 
 
 

； (13) 
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0 0 0 1

ix ix ix ix

iy iy iy iy

iz iz iz iz

a a a a

a a a a
W a W a

i i a a a a

n o k P

n o k P
T A

n o k P

 
 
 

   
 
 
 

； (14) 

 

0 0 0 1

ix ix ix ix

iy iy iy iy

iz iz iz iz

n n n n

n n n n
W n W n

i i n n n n

n o k P

n o k P
T A

n o k P

 
 
 

   
 
 
 

； (15) 

 

0 0 0 1

ix ix ix ix ix ix ix ix

iy iy iy iy iy iy iy iy

iz iz iz iz iz iz iz iz

a n a n a n a n

a n a n a n a n
W

i a n a n a n a n

n n o o k k P P

n n o o k k P P

n n o o k k P P

    
 

    
   

    
 
 

。 (16) 

由式(16)可知，从世界坐标系到末端坐标系的

齐次坐标变换矩阵中需要进行拟合的元素误差一共

有 12 个[5]，由上文可知决定这 12 个元素误差的是

建模参数误差，可以得到式(17)。实际上定位伺服

平台定位位置误差在不同驱动指令下是不同的，所

以将建模参数视为给定驱动指令的函数，如式(18)
所示。 

, 0 1 1 1 1 1( , , , , , , , , , , , )i j c n n n nx f a a d d          。 (17) 

式中 ,
W
n i jx 为末端坐标系到世界坐标系齐次坐标变

换矩阵元素误差。 
 1( , , )i d nx f D D  。 (18) 

式中：xi 为建模参数；Di 为各杆件驱动指令。 
把变换矩阵元素误差看作驱动参数的函数，如

式(19)所示。 
 , 1( , , )W

n i j D nx f D D   。 (19) 

用二元三次样条函数的方法进行曲线拟合。设

拟合出来的其次坐标变换矩阵的元素误差为

,i j

W c
n x ，构成的矩阵为 W c

n 将其代入补偿到理想条件

下、给定驱动参数的齐次坐标变换矩阵之中，实现

对定位位置误差的补偿，如式(20)所示。 
 W c W n W c

n n nT T   。 (20) 

3  误差补偿算法的仿真及实验验证 

假设各建模参数误差与驱动指令的关系如图 7
和 8 所示，首先给定一组驱动指令驱动伺服平台运

动。根据上文叙述方法拟合出实际轴线。同时，可

得到驱动指令与齐次坐标变换矩阵的元素误差的关

系。在所给驱动指令区间上，利用三次样条曲线可 

以得到任意驱动指令与元素误差的关系。 

 
(a) d1 误差分布 

 
(b) theta1 误差分布 

 
(c) alpha0 误差分布 

 
(d) a0 误差分布 

图 7  杆件 1 在给定指令区间建模参数误差分布 

 
(a) d1 误差分布 

 
(b) theta1 误差分布 

 
(c) alpha0 误差分布 

 
(d) a0 误差分布 

图 8  杆件 2 在给定指令区间建模参数误差分布 

给定测试驱动参数：直线轴驱动参数 d1 为

[16:0.05:17] ； 给 定 旋 转 轴 驱 动 参 数 θ2 为

[0 : 2 / 80 : / 2]π π 。在给定的测试参数和范围内随机

生成各个建模参数误差，执行仿真程序 4 次，未经

过补偿的位置误差分布和经过补偿后的位置误差分 
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布对比如图 9 所示。 

 
(a) 第 1 次仿真 

 
(b) 第 2 次仿真 

 
(c) 第 3 次仿真 

 
(d) 第 4 次仿真 

图 9  杆件 2 在给定指令区间建模参数误差分布 

从 4 次仿真程序的运行结果可以看出，4 次仿

真程序的运行结果均将定位位置误差控制在   
0.05 mm 以下。 

为分析双轴的拟合精度对三次样条曲线拟合矩

阵元素误差方法补偿效果的影响，首先进行直线轴

拟合精度对位置误差顺向补偿效果的影响仿真试

验，直线轴轴线拟合精度通过采样点间距和采样点

范围 2 项指标共同决定，保证旋转轴拟合精度不变，

直线轴轴线拟合精度需要从低到高重新设定，保证

2 [0 : 2 / 40 : 2 ]π π  ，在直线轴拟合过程成中分别给

定 1 [10 :10 :50]d  ， 1 [10 : 2 :50]d  ，对于每组参数执

行 4 次，其补偿效果分别如图 10、11 所示。可以看

出，在旋转轴拟合精度保证的情况下，该算法补偿

具有一定的补偿效果，4 次的执行效果均保证补偿

后定位位置误差基本在 0.05 mm 以下；同时，当建

模参数误差导致的定位位置误差超过 0.1 后，算法

仍然有效，说明该算法的有效性对误差分布敏感性

降低。 

 
图 10  拟合过程驱动参数=[10:10:50]拟合直线轴补偿效果 

 
图 11  拟合过程驱动参数=[10:2:50]拟合直线轴补偿效果 

其次，进行旋转轴拟合精度对位置误差顺向补

偿效果的影响仿真试验，旋转轴拟合的精度可以通

过拟合过程成给定驱动指令 θ2 的间隔和范围来决

定，在轴线拟合过程中给定驱动指令 d1=[10:0.5:19]
不变的前提下，分别给定 2 [ : 2 / 10 : ]π π π   ，

2 [ : 2 / 20 : ]π π π   。执行 4 次仿真程序的结果分别

如图 12、13 所示。 

 
图 12  2 [ : 2 /10 : ]     拟合旋转轴补偿效果 

 
图 13  2 [ : 2 / 20 : ]     拟合旋转轴补偿效果 



 

 

·89·何  坤等：基于 DH 法的数控伺服平台定位误差补偿策略第 12 期

从直观结果来看，旋转轴拟合精度似乎并未有

效增加三次样条拟合矩阵元素误差的补偿效果；因

此，三次样条曲线拟合矩阵元素误差算法对旋转轴

拟合点数敏感度不高，具有一定的稳定性。 
在实际项目中，采用三坐标测量仪对运动到的

每一个实际位置进行了测量，根据上述的补偿方法

对旋转轴最外圈的 5 个点做了位置补偿，将补偿值

换算到位置坐标设定后，这 4 个点位置设定与理想

位置设定的大小偏差如图 14 所示。 

 
图 14  补偿前后旋转轴设定位置补偿偏移量 

搭建数控伺服平台硬件设备，如图 15 所示。 

 
图 15  数控伺服平台硬件搭建 

利用上述伺服平台进行双轴定位实验。由于是 

密集装配的场合，双轴定位的时间要求在 0.3 s 内。

两轴是同步运行且通过实验数据得知旋转轴运动时

间要大于直线轴运动时间，因此通过分析旋转轴定

位时间即可。定位完成的指标通过给定位置与实际

反馈位置误差来判断，当位置误差为 0 时判断到位。 
参数调整完成后，双轴定位时间可以通过旋转

轴转角曲线和误差输出曲线观测。给定最大位置指

令 60°，转角输出曲线如图 16 所示。通过放大部分

可以看出，在 0.3 s 处已经达到指定位置，稳态误差

几乎可以忽略。图 17 为实际反馈位置与给定位置的

误差曲线变化，也验证了旋转轴到达指定位置的时

间小于 0.3 s。 

 
图 16  旋转轴参数调整完成转角输出曲线 

 
图 17  旋转轴误差变化曲线 

在此基础上，进行伺服平台加工试验 3 维检测，

实验结果满足加工精度要求，如表 2 所示。

                             表 2  伺服平台加工试验 3 维检测结果                            mm 

参数  孔标号  
48 49 50 51 52 

圆柱度   0.020 00  0.017 00  0.018 00  0.020 00  0.023 00 
方向矢量 I -0.000 25 -0.002 00 -0.001 19  0.000 28 -0.002 08 
方向矢量 J  0.001 58  0.001 15 -0.001 68 -0.001 26 -0.000 37 
方向矢量 K -1.000 00 -1.000 00 -1.000 00 -1.000 00 -1.000 00 

 
综上所述，利用三次样条曲线拟合的方法对齐

次坐标变换矩阵的元素进行补偿产生了有益作用，

即能够将定位位置误差稳定在一定范围以下，设计

方案在“十三五”国防科研某项目中完成了插固药

技术研究项目机器人自动装配的演示验证，表面数

控伺服平台定位误差达到了自动装配精度要求。 

4  结束语 

笔者利用 DH 模型对二轴伺服平台机械结构部

分进行了建模，通过轴线法辨识出实际的运动轴线，

利用三次样条曲线完成了对齐次坐标变换矩阵的建

模误差补偿，给出了一种定位位置误差补偿策略，

验证了方案的有效性。 
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2) 转膛衬套与身管衬套膛线不等高显著影响

弹带挤进过程产生的应力、变形和温度，对于笔者

研究的转膛自动机，采用全高膛线，转膛衬套最大

应力、最大变形和最大温度较半高膛线分别增大了

8.67%、15.38%、33.12%，但身管衬套最大应力、

最大变形和最大温度却减小了 4.09%、86.15%、

77.14%。 
3) 采用半高膛线能使弹带挤入转膛衬套更平

稳，但弹带在二次挤进身管衬套时会产生更强的冲

击；采用全高膛线在弹带挤入转膛衬套时更困难，

但在二次挤进身管衬套时较为平稳。 
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