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考虑襟翼偏转的翼伞系统动态建模

陶　金１，２，３　孙青林１，２　陈增强１，２　贺应平４

（１南开大学天津市智能机器人技术重点实验室，天津 ３００３５０）
（２南开大学计算机与控制工程学院，天津 ３００３５０）

（３ＤｅｐａｒｔｍｅｎｔｏｆＥｌｅｃｔｒｉｃａｌＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，ＡａｌｔｏＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，Ｅｓｐｏｏ０２１５０，Ｆｉｎｌａｎｄ）
（４中航工业集团航宇救生装备有限公司，襄阳 ４４１００３）

摘要：为更好地研究翼伞系统的动力学特性和控制策略，将襟翼偏转作为翼伞控制机制，伞体和回收物视为

刚性连接，根据克西霍夫运动方程建立了翼伞系统六自由度模型，包括随质心的三自由度平动和绕质心的

三自由度转动．由于翼伞系统由柔性结构的冲压型翼伞提供升力，且飞行高度较低，容易受到环境中风场的
影响，因此对有风和无风环境下翼伞系统的基本运动特性进行了仿真分析，并利用空投实验对所建立模型

进一步验证．仿真和空投实验对比结果表明，翼伞系统仿真轨迹和空投实际轨迹基本上能够吻合，其水平仿
真速度与空投实验误差小于０．５ｍ／ｓ，垂直仿真速度在风场作用下呈现小幅波动，与空投实验结果一致，说
明该模型能够有效地描述翼伞系统的运动性能．
关键词：翼伞系统；动态建模与仿真；飞行特性；空投实验；襟翼偏转
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