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不同加减速控制算法的能耗分析与比较

李智国 李萍萍 刘继展 李 伟
（江苏大学农业工程研究院，镇江２１２０１３）

【摘要】 首先推导了理想加减速控制算法的最小能耗和梯形、二次样条曲线、犛曲线、犃犛曲线加减速算法的速

度函数，然后根据速度函数与电动机耗能之间的关系求出了各加减速控制算法的耗能函数，并通过犕犪狋犾犪犫编程求

最小值，发现当梯形曲线的加速时间和二次样条曲线的加加速时间分别设为犜／３和犜／６；犛曲线的加加速时间和

匀加速时间分别设为００１犜和０３１犜；犃犛曲线的加加速时间和匀加速时间分别设为００１犜和０３４犜，减速段时

间调节系数犚２设为０９８时，能够分别获得加减速算法基于能量最优的速度轮廓。最后通过计算不同加减速算法

在不同时间设置情况下的耗能，与最优速度轮廓的耗能比较，得出同一算法在不同时间参数设置时能耗差别明显，

此外不同算法之间的能耗水平也有明显差别。
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引言

加减速控制是运动控制领域的关键技术之一，

尤其是在半导体和平板的加工机械中，其运动要求

快速、精确和平缓抗振荡，因此国内外众多科研人员

如犔犲狑犻狀
［１］、犕犲犮犽犾和犃狉犲狊狋犻犱犲狊

［２］、犆犺犲狀和犔犲犲
［３］、

李晓辉［４］、犖犵狌狔犲狀和犆犺犲狀
［５］、犜狊犪狔

［６］和犚犲狑
［７］等提

出通过改进加减速控制算法（如梯形加减速、二次样

条加减速、犛曲线加减速、犃犛曲线加减速等）提高机

构运动的平稳性和快速性，这些算法是通过设定电

动机各运动阶段的时间参数来实现的［８］，然而时间



参数对电动机的能耗影响较大。现在在一些使用场



合比如便携式电动工具、农业机器人、医疗设备等领

域使用蓄电池作为运动控制系统的能量源，能量较

为有限，而据现有文献，对实现不同加减速控制算法

的能耗研究很少，尚未深入开展，仅犑犪犮狅犫犜犪犾
［９］对

梯形加减速算法进行能耗方面的研究，因此深入研

究不同加减速控制算法的时间设定与耗能之间的关

系是必要而实用的。

１ 能量最优的加减速速度轮廓

电动机在工作过程中，将电能犘犲犾转化为机械能

犘犿犲犮犺，同时产生热损耗犘犑，能量最优即是在运动控

制过程中要求电动机的平均热损耗犘犑最小。

在犘犜犘控制中，通过求解能量最优来获得最佳

加减速速度轮廓［１０］，即为寻找一个速度函数ω（狋），

在满足

ω（０）＝０ ω（犜）＝０∫
犜

０
ω（狋）犱狋＝θ

的条件下，要求电动机单周期内热损耗犈中第一积

分项最小

犈＝
犑２狉
犓２犕∫

犜

０
（犱ω
犱狋
）２犱狋 （１）

式中 犑———总转动惯量

犓犕———电动机的力矩常数

通过泛函理论最优化方法得到能量最优的加减

速速度轮廓（图１）为

ω（狋）＝
６θ
犜３
狋（犜－狋） （０≤狋≤犜）

在该最优速度轮廓下，电动机所产生的功率耗散为

犈＝
１２狉犑２θ２

犓２犕犜
３

（２）

式中 θ———电动机输出轴转角

图１ 最优速度轮廓

犉犻犵．１ 犐犱犲犪犾狏犲犾狅犮犻狋狔狆狉狅犳犻犾犲

因此从理论上得出在电动机运行中基于能量最

优的最佳加减速速度轮廓是一个抛物线，但在实际

中抛物线速度轮廓的产生比较复杂，通常使用次优

速度轮廓（梯形、二次样条曲线、犛曲线和犃犛曲线）

代替。

２ 次优速度轮廓的耗能分析

２１ 梯形加减速算法速度轮廓

假设最佳梯形速度轮廓的加速段、匀速段和减

速段的运动时间如图２犪所示。

图２ 梯形速度轮廓

犉犻犵．２ 犜狉犪狆犲狕狅犻犱犪犾狏犲犾狅犮犻狋狔狆狉狅犳犻犾犲

根据基本的直线加减速控制算法推导公式和边

界条件，得速度函数为

ω（狋）＝

θ
狋１（犜－狋１）

狋 （０＜狋≤狋１）

θ
犜－狋１

（狋１＜狋≤犜－狋１）

θ
狋１（犜－狋１）

（犜－狋） （犜－狋１＜狋≤犜

烅

烄

烆
）

（３）

将式（３）代入式（１），得梯形曲线的能量函数为

犈＝
狉犑２θ２

犓２犕

２
狋１（犜－狋１）

２
（４）

求最小值得

犈＝
１３５狉犑２θ２

犓２犕犜
３

（５）

当狋１＝犜／３时，式（５）成立。即当加速段、匀速

段和减速段的运动时间相等时，得到的速度轮廓为

基于能量最优的梯形速度轮廓，如图２犫所示。

２２ 二次样条曲线加减速算法速度轮廓

假设最佳二次样条曲线速度轮廓的加加速段、

减加速段、匀速段、加减速段和减减速段的运动时间

如图３犪所示。

根据二次样条曲线加减速控制算法推导公式和

曲线边界条件，得速度函数为
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图３ 二次样条曲线速度轮廓

犉犻犵．３ 犙狌犪犱狉犪狋犻犮狊狆犾犻狀犲狏犲犾狅犮犻狋狔狆狉狅犳犻犾犲
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θ
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θ
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－
狋２

２狋１
＋２狋－狋（ ）１ （狋１＜狋≤２狋１）

θ
犜－２狋１

（２狋１＜狋≤犜－２狋１）

ω４（狋） （犜－２狋１＜狋≤犜－狋１）

ω５（狋） （犜－狋１＜狋≤犜

烅

烄

烆 ）

（６）

式中，ω狀（狋）为第狀区间的速度函数，由于ω４（狋）、

ω５（狋）分别和ω１（狋）、ω２（狋）关于狋＝犜／２对称，因此

根据积分定义，将ω４（狋）、ω５（狋）和ω１（狋）、ω２（狋）代

入式（１）积分运算后，其结果是相等的。

将式（６）代入式（１），得二次样条曲线的能量函

数为

犈＝
狉犑２θ２

犓２犕

４
３狋１（犜－２狋１）

２
（７）

求最小值得

犈＝
１８狉犑２θ２

犓２犕犜
３

（８）

当狋１＝犜／６时，式（８）成立。即当加加速段、减

加速段、加减速段和减减速段运动时间相等，且为

犜／６；匀速段运动时间为犜／３时，得到的速度轮廓

为基于能量最优的二次样条曲线速度轮廓，如图３犫

所示。

２３ 犛曲线加减速算法速度轮廓

假设最佳犛曲线速度轮廓的加加速段、匀加速

段、减加速段、匀速段、加减速段、匀减速段和减减速

段的运动时间如图４犪所示。

根据犛曲线加减速控制算法推导公式和曲线边

界条件，得速度函数为［８］

图４ 犛曲线速度轮廓

犉犻犵．４ 犛犮狌狉狏犲狏犲犾狅犮犻狋狔狆狉狅犳犻犾犲

ω（狋）＝

θ
２狋１狋２［犜－（狋１＋狋２）］

狋２ （０＜狋≤狋１）

θ
狋２［犜－（狋１＋狋２）］

狋－
狋１（ ）
２

（狋１＜狋≤狋２）

θ
狋１狋２［犜－（狋１＋狋２）］

－
狋２

２
＋（狋１＋狋２）狋－

狋２１＋狋
２
２［ ］

２

（狋２＜狋≤狋３）

θ
犜－（狋１＋狋２）

（狋３＜狋≤犜－狋３）

ω５（狋） （犜－狋３＜狋≤犜－狋２）

ω６（狋） （犜－狋２＜狋≤犜－狋１）

ω７（狋） （犜－狋１＜狋≤犜

烅

烄

烆 ）

（９）

将式（９）代入式（１），得到犛曲线的能量函数（一个关

于狋１，狋２的二元函数）为

犈＝
狉犑２θ２

犓２犕

２（３狋２－狋１）

３狋２２［犜－（狋２＋狋１）］
２

（１０）

利用犕犪狋犾犪犫画出该能量函数的图形（取时间步长为

００１），如图５所示。图中时间系数狓１＝狋１／犜，

狓２＝狋２／犜，犈＝犕狉犑
２θ２／犓犕，犕 为耗能系数。

图５ 犛曲线能量函数图形

犉犻犵．５ 犛犮狌狉狏犲犲狀犲狉犵狔犳狌狀犮狋犻狅狀

当狓２＝０３２，狓１＝００１时，犛曲线加减速算法

的耗能逼近最小值。编写该函数的犕犪狋犾犪犫程序，寻

找犛曲线加减速算法的耗能最小值。表１为设置不
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同步长时，得到的犕 最小值。

表１ 步长、时间系数（狓１、狓２）与犕

犜犪犫．１ 犛狋犲狆，狋犻犿犲犮狅犲犳犳犻犮犻犲狀狋狊（狓１，狓２）犪狀犱犕

步长 狓２ 狓１ 犕犿犻狀

０１０ ０２０ ０１０ １７００７

００５ ０３０ ００５ １４９０３

００１ ０３２ ００１ １３７７９

通过表１可以看出，步长越小，计算得到的 犕

最小值越逼近其实际最小值。因此在应用犛曲线加

减速算法时，狋１、狋２分别在００１犜和０３２犜附近取

值时，能够获得基于能量最优的犛曲线速度轮廓。

其耗能为

犈＝
１３７７９狉犑２θ２

犓２犕犜
３

（１１）

即当加加速段、加减速段、减加速段和减减速段的运

动时间相等，且为００１犜；匀加速段和匀减速段的

运动时间相等，且为０３１犜时得到的速度轮廓为基

于能量最优的犛曲线速度轮廓。

２４ 犃犛曲线加减速算法速度轮廓

假设最佳犃犛曲线速度轮廓的加加速段、匀加

速段、减加速段、匀速段、加减速段、匀减速段和减减

速段的运动时间如图６犪所示。

根据犃犛曲线加减速控制算法推导公式和曲线

边界条件，得速度函数为

ω（狋）＝

θ
狋１狋２［２犜－（狋１＋狋２）（犚２＋１）］

狋２ （０＜狋≤狋１）

２θ
狋２［２犜－（狋１＋狋２）（犚２＋１）］

（狋－
狋１
２
） （狋１＜狋≤狋２）

２θ
狋１狋２［犜－（狋１＋狋２）（犚２＋１）］

［－
狋２

２
＋（狋１＋狋２）狋－

狋２１＋狋
２
２

２
］

（狋２＜狋≤狋３）

２θ
２犜－（狋１＋狋２）（犚２＋１）

（狋３＜狋≤狋４）

２θ
犚２２狋１狋２［２犜－（狋１＋狋２）（犚２＋１）］

－
狋２

２
＋狋４狋＋２犚

２
２狋１狋２＋

狋２４［ ］２
（狋４＜狋≤狋５）

２θ
犚２狋２［２犜－（狋１＋狋２）（犚２＋１）］

（－狋＋
犚２狋２＋狋５＋狋６

２
） （狋５＜狋≤狋６）

θ
２犚２２狋１狋２［２犜－（狋１＋狋２）（犚２＋１）］

（狋－狋７）
２ （狋６＜狋≤犜

烅

烄

烆
）

（１２）

将式（１２）代入式（１），得到犃犛曲线的能量函数

（一个关于犚２，狋１，狋２的三元函数）为

犈＝
狉犑２θ２

犓２犕

４
［２犜－（狋２＋狋１）（犚２＋１）］

２
·

３狋２－狋１
３狋２２

（１＋
１
犚２
） （１３）

式中 犚２———减速段时间调节系数

编写该函数的犕犪狋犾犪犫程序，寻找犃犛曲线加减

速算法的耗能最小值，设置步长为００１，运行结果

表明仅当０＜犚２≤５０时，狋１、狋２才有实际意义上的

实根。

图６ 犃犛曲线速度轮廓

犉犻犵．６ 犃犛犮狌狉狏犲狏犲犾狅犮犻狋狔狆狉狅犳犻犾犲

注：狋４＝犜－（狋１＋狋２），狋５＝犜－犚２狋２，狋６＝犜－犚２狋１

图７是犚２与最小值犕 之间的局部曲线，从图

中可以看出：当犚２＝０９８时，该犃犛曲线加减速算

法的耗能函数有局部最小值，其最小耗能为

犈＝
１３７７１狉犑２θ２

犓２犕犜
３

（１４）

图７ 犚２与犕 关系曲线

犉犻犵．７ 犆狌狉狏犲狅犳犚２犪狀犱犕

此时狋１＝００１犜、狋２＝０３５犜，即当加加速段运

动时间为００１犜，匀加速段运动时间为０３４犜，匀

速段运动时间为０２８７２犜时，减速段时间调节系数

犚２为０９８时，得到的速度轮廓为基于能量最优的

犃犛曲线速度轮廓。

３ 实例计算

根据上述推导，将不同加减速算法在不同设置

时间时的耗能与最优速度轮廓的耗能进行比较，如

表２所示。

通过分析表２发现：

（１）对于同一种加减速控制算法，当加加速时间

和匀加速时间设置为不同值时，耗能差别较大。尤

其是二次样条曲线加减速算法，其在表２中的能耗

比高达６∶１。

（２）对于不同的加减速控制算法，其最小耗能差

别也较明显，特别是二次样条曲线加减速算法最小
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耗能明显高于梯形、犛曲线和犃犛曲线加减速控制算

法的最小耗能。

因此在实际应用中，当运动控制系统是利用蓄

电池等电池组供电时，合理设置加减速控制算法的

时间参数，获取能量最优的加减速速度轮廓是十分

必要的。

表２ 不同加减速算法的耗能与最优速度轮廓的耗能比较

犜犪犫．２ 犈狀犲狉犵狔犱犻狊狊犻狆犪狋犻狅狀狅犳犪犮犮／犱犲犮犪犾犵狅狉犻狋犺犿狊犪狀犱犻犱犲犪犾狏犲犾狅犮犻狋狔狆狉狅犳犻犾犲

耗能计算
最优

速度轮廓

梯形

速度轮廓

二次样条

速度轮廓

犛曲线

速度轮廓

犃犛曲线

速度轮廓

时间设置（狋１，狋２） （犜／３，０） （犜／６，０） （００１犜，０３２犜） （００１犜，０３５犜）

最小耗能 耗能系数犕 １２ １３５ １８ １３７７９ １３７７１

耗能百分数／％ １２５ ５０ １４８３ １４７６

时间设置（狋１，狋２） （犜／７，０） （犜／７，０） （犜／７，２犜／７） （０１犜，０２犜）

较大耗能犚２＝１５ 耗能系数犕 １９０６ １８２９ １７８６ １７７８

耗能百分数／％ ５８８ ５２４４ ４８８３ ４８１７

时间设置（狋１，狋２） （犜／９，０） （犜／９，０） （犜／９，２犜／９） （００１犜，００２犜）

较大耗能犚２＝１５ 耗能系数犕 ２２７８ １０８ １６８７５ ７６９５

耗能百分数／％ ８９８ ８ ４０６３ ５４１２５

４ 结束语

本文通过对不同加减速控制算法的耗能研究，

发现当梯形、二次样条曲线、犛曲线和犃犛曲线加减

速算法的加加速时间狋１和匀加速时间狋２分别设为

不同值时，使用该算法的能量耗散有明显差别，因此

通过求解各加减速算法的能量函数最小值，最后得

出最优速度轮廓下的时间参数值狋１和狋２。该研究

对合理设置加减速控制算法的时间参数、减小电动

机的能耗具有一定的实用价值，而在能量最优条件

下的时间参数设定对机构运动平稳性和快速性的影

响还需要作更深入的研究。
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