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基于 ADRC 的电动负载模拟器控制方法 
符伟鹏 1，陈机林 1，桂  林 2，肖顺志 1，季  强 1 

(1. 南京理工大学机械工程学院，南京 210094； 
2. 中国兵器工业集团江山重工研究院军品公司，湖北 襄阳 441000) 

摘要：为解决针对某火炮负载模拟器平台在加载过程中产生的扰动力矩严重干扰系统稳定性和加载精度问题，

提出一种基于自抗扰控制(active disturbance rejection control，ADRC)的电动负载模拟器控制方法。通过“扩张观测

器”估计“总和扰动”并进行反馈补偿，从而实现系统良好的抗干扰能力，降低系统对于精确系统模型的依赖；设

计 ADRC 控制器，建立控制系统和仿真模型，并进行 Matlab/Simulink 仿真。仿真结果表明，该控制系统对电动负载

模拟器的控制具有可行性。 
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Control Method of Electric Load Simulator Based on ADRC 
Fu Weipeng1, Chen Jilin1, Gui Lin2, Xiao Shunzhi1, Ji Qiang1 
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Abstract: In order to solve the problem that the disturbance torque generated in the loading process of a gun load 
simulator platform seriously disturbs the stability and loading accuracy of the system, a control method based on active 
disturbance rejection control (ADRC) is proposed. The “total disturbance” is estimated by the “extended observer” and the 
feedback compensation is carried out, so as to realize the good anti-interference ability of the system and reduce the 
dependence of the system on the accurate system model; the ADRC controller is designed, the control system and 
simulation model are established, and the Matlab/Simulink simulation is carried out. The simulation results show that the 
control system is feasible for the electric load simulator. 
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0 引言 
火炮随动系统的控制精度和动态响应性能直接

影响其打击能力，电动负载模拟器作为随动系统力

矩加载的半实物仿真平台，是用来动态实时模拟火

炮在调转射击过程中所受载荷变化而引起系统性能

的改变。由于负载模拟器的特殊工况，其工作时会

遇到摩擦、弹性形变、转动惯量、重力矩和阻力矩

等，带来的扰动力矩会对加载力矩造成很大的干扰；

因此，对扰动力矩产生的机理进行研究、辨识和抑

制，对提高随动系统负载模拟器力矩的加载精度和

系统性能，具有很高的研究价值和实践意义。 
自抗扰控制(ADRC)[1]的控制思想是将作用于

系统输出的扰动，主动地从系统输入输出提取出来

并进行实时的估计补偿，在保证系统快速性和稳定

性的同时，减小系统的输出误差。自抗扰控制主要

由跟踪微分器(tracking differentiator，TD)，扩张状

态观测器(extended state observer，ESO)以及非线性 

状态误差反馈控制律(nonlinear state error feedback 
law，NLSEF)3 部分构成，ESO 作为 ADRC 的核心，

其参数的整定直接影响着系统的性能和鲁棒性[2]。 
将自抗扰控制运用在电动负载模拟器 [3]上，通

过 ESO 扩张出来的状态来估计总和扰动，对系统各

环节产生的干扰力矩总和起来分析，具有更好的适

应性和抗干扰性，简化了对于力矩产生机理的分析，

提高了力矩加载精度。 

1  电动负载模拟器模型 

1.1  交流永磁同步电机模型 

交流永磁同步电机(permanent magnet synchronous 
motor，PMSM)是一个非线性、多变量和强耦合的

多变量系统，在对其动态特性分析时多进行简化，

假设 [4]：1) 忽略铁心饱和效应；2) 忽略涡流和磁

滞损耗；3) 气隙磁场呈正弦分布；4) 转子和永磁

体没有阻尼；5) 电机参数不受温度、频率等因素的 
             1 
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影响。 
为便于分析及控制，在永磁同步电机各种电流

控制方法中，通常采用忽略铁损的 d、q 轴数学模型，

该模型称为永磁同步电机的 d-q 轴基本数学模型。 
通过坐标变换得到 PMSM 在 dq 旋转坐标系上

的理想动态数学模型为： 
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式中：ud, uq 为 dq 坐标系上的定子电压；id, iq 为 dq
旋转坐标系下的定子电流；Ld, Lq 为坐标系上的定子

等效电感；Rs 为定子电阻；np 为永磁同步电机的极

对数；w 为电机转子机械角速度；φf 为转子磁链；

LL 为负载转矩；B 为粘滞摩擦系数；J 为电机与负

载转动惯量之和。 
对 PMSM 的控制实际就是对 d、q 轴电流的控

制。常用的 PMSM 的矢量控制策略有：id=0 控制、

cosφ=1 控制、弱磁控制和最大转矩控制。为使转速

和电流解耦，采用 id=0 控制的控制方法。电机转子

采用表贴式，故 Ld=Lq=L，简化式 (1)后的数学模   
型为： 
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式中，Kt1=3npφf /2N•m/A 为电磁转矩系数；Ke=npφf 
Vs/rad 为反电动势系数。 

根据以上公式建立 PMSM 模型如图 1 所示。 

 
图 1  PMSM 模型 

1.2  负载模拟器模型设计 

扭矩传感器是火炮随动系统电动负载模拟器主

要的力矩测量元件，为实现力矩传感器对力矩电机

的闭环控制，根据力矩传感器的工作原理，建立如

下扭矩模型： 
 Tg=Gf (θm-θa)。 (3) 
式中：Tg 为力矩传感器的采集值；Gf 为力矩传感器

的弹性系数；θm 为电动负载模拟器的输出转角；θa

为位置电机转子的角位置。 
惯性力矩是火炮在振动，颠簸及带弹量变化的

时候产生加速度所导致的。通过在力矩电机的输出

轴加装不同数量的惯量盘，可以模拟火炮在真实情

况下的多产生的惯性力矩，从而提高控制精度，其

公式表示为： 
 Ti=KjJidωm/dt。 (4) 
式中：Ti 为惯性力矩；Ji 为折算到力矩电机轴的转

动惯量；Kj 为转动惯量系数。 
联合 PSMS 模型及扭矩传感器模型和惯性力矩

模型，得到如图 2 所示的火炮随动系统负载模拟器

模型。 

 
图 2  火炮随动系统电动负载模拟器模型 

图中 Td 为系统的输入力矩；GT(s)为力矩控制

器；Tr 为经主控计算机处理的力矩值；Tg 为力矩传

感器的采集值；Kp 为放大器增益；Ke 为反电动势系

数；L 为电枢回路总电感；R 为电枢回路等效电阻；

S 为拉普拉斯算子；Em 为电枢电动势；im 为电枢电

流；Kt1 为电磁转矩系数；Tm 为电磁转矩；TL 为干

扰力矩；ωm 为电机转子的角速度；θm 为角位置；θa

为位置电机转子的角位置；Em 为弹性系数；Kj 为惯

性力矩转动惯量系数；Ji 为折算后的转动惯量；Ti

是惯性力矩；i 为传动比；Ki 为电机驱动电流反馈
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系数；KT 为力矩闭环反馈系数；U 为控制电压。 建立力矩电机力矩环的数学传递函数如下： 
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(5)

 

分析以上公式可以发现，负载模拟器力矩电机

的跟踪精度与主动加载力矩 Td、位置电机转角 θa

和干扰力矩 TL
[5]有关；因此，需要采用一定的控制

策略，提高负载模拟器的控制性能。 

2  ADRC 自抗扰控制器设计 

ADRC 将外部扰动和内部扰动视作统一的扰动

来加以估计并消除。因此，负载模拟器中的外扰，

即干扰力矩 TL；内扰，即主动加载力矩 Td、位置电

机转角 θa 可以通过 ADRC，视作扰动的总和，统一

地剔除或者加以抑制。自抗扰控制的核心是“抗扰”，

通过对统一的扰动进行辨识，从而提高系统控制的

精度，提高控制品质。 
在 ADRC 中，扩张观测器的构造采用了基于函

数 fal 的非线性结构，控制器的设计也是采用函数

fal 或者最速控制综合函数 fhan 的非线性组合。这

种非线性组合能够有效地补偿未知模型和外扰作

用，并且在大误差时采用小增益以减小超调，在小

误差时采用大增益以增加快速性 [6]，用一组控制参

数调和了超调与快速性的矛盾，具有很强的跟踪能

力。ADRC 基本框架如图 3 所示。 

 
图 3  自抗扰控制器基本框架 

随动系统负载模拟器 [4]中存在着众多的不确定

性，还有力矩电机运动时产生的扰动力矩等，使得

负载模拟器的模型具有非线性的特征，这些特征因

素导致输出力矩达不到理想的稳定状态，降低了力

矩加载的精度。 
目前对 ADRC参数整定和稳定性分析的研究基

本是围绕二阶系统展开的，在工业系统中如果对象

是三阶系统，则会设计降阶自抗扰控制器 [7]，将模

型的误差作为扰动计入 f 并对其进行观测。对与负

载模拟器系统，设计为二阶 ADRC。 

2.1  二阶 ADRC 控制器 

设含有未知总和扰动的二阶对象： 
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式中：f (x1, x2, w(t), t)为系统函数，综合了内扰和外

扰的总和扰动；b为控制矩阵；u 为控制输入。 
二阶 ADRC 的控制器算法如下： 
TD 用于安排过度过程，其表达式为： 
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式中：h 为采样函数；fhan 为最速控制综合函数。

其表达式： 
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式中：x1、x2 为系统状态；r0、h0 为函数控制参量。 
ESO 用于解决主动抗扰技术中的扰动观测这一

问题，将总扰动扩张成一个新状态变量，然后重构

出系统原有状态变量和扰动的所有状态。其表达 
式为： 
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式中：y 为输出值；z1, z2, z3 为观测值；β1, β2 是由系

统采用的步长所选用的控制器参数；fal(e1, a, δ)为
非线性函数。 

这样，既可以在 b 已知或者接近的情况下，使

扩张观测器 d 额状态变量 zi(t)跟踪系统的状态变量

xi(t)，又有较大的适应范围。 
NLESF 控制律利用误差信号 e1 和误差微分信
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号 e2，生成误差积分信号 e0，主要有如下 2 种形式： 
 u0=β3fal(e1, a1, δ)。 (10) 
式中 β3 为控制器参数，且 0＜a1＜1＜a2。 
 u0=fhan(e1, ce2, r, h1)。 (11) 
式中：c 为阻尼因子；h1 为精度因子。 

控制系统的输出控制量为： 
 u=(u0-z3)/b0。 (12) 

自抗扰控制器的参数多，可选择范围宽。其中，

步长 h 决定滤波精度；控制量增益 r0 是根据过渡过

程快慢的需要和系统的承受能力来决定；β1 可以调

节响应速度的快慢；β2 可以抑制过渡过程产生的超

调量；β3 可以抑制模型建立产生的内部扰动以及外

部扰动产生的误差[8-9]。 

2.2  仿真实验及结论 

基于上述的模型及相应的控制算法分析，在

Matlab/Simulink 中对基于 ADRC 的 PMSM 控制系

统进行了仿真验证[10]。ADRC的参数整定数量较多，

设定参数调节值为 h=0.001，h0=100，β1=10，β2=300，
β3=200，ε1=0.5，ε2=0.5 仿真结果如图 4 所示。 

 
图 4  ADRC 阶跃力矩响应 

图 4 可以看出：基于 ADRC 的估计输出信号与

实际输出信号十分接近，有着很好的信号跟踪性能。 
通过加入干扰力矩，验证 ADRC 的抗扰能力和

跟踪性能，如图 5 所示。 

 
图 5  加入干扰力矩的 ADRC 阶跃力矩响应 

比较加入干扰力矩前后的阶跃力矩响应，得出

自抗扰控制器在面对 PMSM 力矩加载复杂工况下，

仍然保持着较高的控制稳定性和跟踪精度。 

传统的 PID 控制即使在遇到小型扰动时，其控

制也波动剧烈，输出扭矩变得十分不稳定，如图 6
所示。 

 
图 6  加入干扰力矩的 PID 阶跃力矩响应 

3  结束语 

笔者将自抗扰控制运用在电动负载模拟器上，

通过将系统的内外扰总和一起来观测，使得控制器

有着很好的适应性和抗干扰性，提高了系统的加载

精度，简化了力矩产生机理的分析。且与普通控制

方法相比，有着优异抗扰性能；自抗扰控制器可以

很好地补偿由于模型缺失、负载变化及机械传动单

元引入的扰动误差，建立的系统控制模型有很强的

稳定性。 
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