
２０１７年 １０月 农 业 机 械 学 报 第 ４８卷 第 １０期

ｄｏｉ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１７．１０．０５２

基于张量理论的数控机床误差补偿模型

褚　宁１　张为民１，２

（１．同济大学机械与能源工程学院，上海 ２０１８０４；２．同济大学中德学院，上海 ２０１８０４）

摘要：为了进一步提高数控机床多体运动学误差模型的精度，提出了基于张量理论的机床误差补偿模型。首先面

向数控系统列表插值补偿方式，提出了应用张量理论设定基础阶、扩展阶和误差阶来建立机床误差张量模型。然

后，提出了采用设定机床信息、建立张量模型及设定检测参数 ３个流程实施误差补偿，并通过多元回归分析提出了

采用 ４阶多项式拟合机床空间误差。最后，以某重型车铣复合机床实验为例，提出了分轴步进对角线法下的张量

误差模型，采用球杆仪进行了圆度误差检测实验，结果表明该方法能够有效地提高机床精度，比多体运动学误差模

型的补偿效果更优。
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　　引言

数控机床的精度模型和误差补偿模型是数控机

床研究的热点之一，国内外学者对误差建模方法进

行了广泛而深入的研究。ＤＯＮＭＥＺ等［１］
于 １９８６年

提出建立包含几何误差和热误差的机床综合误差模

型。ＣＨＡＮＡ等［２］
采用多体运动学理论建立包含受

力变形误差的三轴机床误差模型，ＬＩＮ等［３］
以及

ＴＵＴＵＮＥＡＦＡＴＡＮ等［４］
将多体运动学扩展到五轴数

控机床的应用。ＳＣＨＷＥＮＫＥ等［５］
在 ＣＩＲＰ上系统

地回顾了误差数值补偿的基础以及测量几何误差的

可用方法。刘又午等
［６］
将多体理论运用到数控机

床的全误差建模。文献［７－８］通过热误差分析结
合几何误差建立综合误差模型及实施误差补偿，并

扩展到五轴机床的应用
［９］
。粟时平等

［１０］
提出 １２线

法的误差辨识方法。李小力
［１１］`
对数控机床综合误

差的建模及补偿研究进行了系统论述。郭然等
［１２］

采用切比雪夫多项式分解几何误差。此外，还有许

多学者分别采用粒子群算法
［１３］
、线性插值算法

［１４］
、

人工神经网络
［１５］
、流变理论

［１６］
、微分构造

［１７］
和最优

权系数
［１８］
等建模方法来对机床误差进行建模。多

体运动学误差模型
［１９－２０］

由于良好的通用性和有效

性，仍是最为常用的机床误差建模方式，随着现代数

控机床各部件的制造精度越来越高，螺距误差已不

是最大的误差项，如运动部件的直线度误差及变形

误差都成为重要的误差来源，以重型龙门机床为例，

悬垂误差可达 ４００μｍ／２０００ｍｍ［２１］，基于多体运动
学建模多种误差来源在公式表达和计算上形式过于

复杂，已逐渐不适应误差补偿的需要。

本文在多体运动学机床模型的基础上，参考

数控系统列表插值补偿方式，提出应用张量理论

设定基础阶、扩展阶和误差阶来建立机床误差张

量模型。然后基于激光干涉仪制定机床误差张量

模型检测与辨识方法。最后以重型车铣复合数控

机床为实例，验证数控机床应用张量理论建模与

补偿的可行性。

１　基于张量理论的数控机床误差模型

１１　数控系统的误差补偿模型
数控机床误差补偿功能按照参数可以划分为机

床定义、机床轴设定和插值补偿表 ３部分。其中插
值补偿表采用插值列表形式来实现具体的误差补

偿，是数控系统误差补偿功能底层实施的核心。现

有机床误差模型多面向拟合精度或运动匹配，很少

关注数控系统插值补偿表，以多体运动学误差模型

为例，主要和机床结构定义相关，在机床轴设定和插

值补偿表上都只有部分相关，如图１所示。

图 １　多体运动学误差模型对比数控系统误差补偿功能

Ｆｉｇ．１　Ｍｕｌｔｉｂｏｄｙｋｉｎｅｍａｔｉｃｓｍｏｄｅｌｏｆｍａｃｈｉｎｅｔｏｏｌ

ａｎｄＣＮＣｓｙｓｔｅｍｅｒｒｏｒｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎｆｕｎｃｔｉｏｎ
　
由图 １可知，多体运动学误差模型能较好地匹

配数控机床误差补偿功能的机床定义，但在机床轴

设定和插值补偿表功能方面有所欠缺，无法全面地

指导误差补偿实施。

１２　面向数控系统的误差张量建模
张量理论是数学的一个分支学科，是力学和物

理学一个有力的数学工具，一般理解上，张量实为标

量、向量、线性算子的母概念，１阶张量即为向量，２
阶张量即为矩阵，３阶张量就是三维数组［２２］

。

图 ２　数控机床误差张量模型建模流程图

Ｆｉｇ．２　ＮＣｍａｃｈｉｎｅｔｏｏｌｅｒｒｏｒｔｅｎｓｏｒｍｏｄｅｌｄｉａｇｒａｍ

以多体运动学误差模型为基础，综合机床信息

和机床插值点误差两部分，建立数控机床空间误差

的误差张量模型。数控机床误差张量模型的建模流

程包括设定机床信息、建立张量模型及设定检测参

数３部分，具体建模流程如图２所示。
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由图 ２可知，建立张量模型主要包括设定张量
阶数和设定张量维数，因此数控机床误差张量模型

最重要的参数为张量的阶数、维数以及检测参数，可

将张量误差模型定义为基础阶、扩展阶和误差阶

３部分。基础阶为定义误差来源项，前 ３阶为 Ｘ、Ｙ、Ｚ
轴，维数即为直线轴的插值点数，如果是五轴机床则

包含２个扩展张量阶；扩展阶为定义变形误差，主要
包括负载变形、切削力变形、热变形等，维数为变形

的状态数；误差阶为机床 ＴＣＰ点的误差，误差阶维
数为误差项数量，如 Ｘ、Ｙ和 Ｚ轴向定位误差、阶数
及维数设定如表１所示。

表 １　数控机床误差张量模型维数及阶数定义

Ｔａｂ．１　Ｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｎｄｏｒｄｅｒｄｅｆｉｎｉｔｉｏｎｏｆｅｒｒｏｒ

ｔｅｎｓｏｒｍｏｄｅｌ

阶数 张量阶定义 张量维定义 备注

１ Ｘ轴 Ｘ轴插值点数

２ Ｙ轴 Ｙ轴插值点数 基础张量阶

３ Ｚ轴 Ｚ轴插值点数

４ Ａ轴 Ａ轴插值点数

５ Ｂ轴 Ｂ轴插值点数 五轴机床扩展张量阶

６ Ｃ轴 Ｃ轴插值点数

７ 负载变形 负载变化状态／次数

８ 切削力变形 切削力变化状态／次数
变形误差阶

９ 热变形 温度变化状态

１０ 其他变形误差 随工况而定

１１ 综合误差 误差项数
空间误差、正反

向误差等

　　实际应用中数控机床的误差张量模型不限于表１
所列的１１阶，一般根据机床结构和误差检测设备条
件进行简化，以 ＡＣ五轴机床误差张量模型为例，全
误差张量模型为十阶，即Ｍ∈ＲＩｉＩｊＩｋＩｏＩｐＩｑＩｕＩｖＩｗ，其中ｉ、ｊ、ｋ
为基础阶的维数，表征 Ｘ、Ｙ、Ｚ三轴的插补点数，ｏ、ｐ
为五轴旋转阶的维数，表征 Ａ、Ｃ轴插补点数，ｑ、ｕ、ｖ
为变形误差阶的维数，表征负载变形、切削力变形和

热变形的变化状态，ｗ为误差阶的维数，表征机床的
定位误差、正反向误差等。令各轴插补点数为 ｎ，在
不考虑变形误差，仅计算三轴向空间误差情况下，可

建立简化的误差张量模型 Ｍ０∈Ｒ
ＩｎＩｎＩｎＩｎＩｎＩ３，如仅计算

直线轴则可以建立简化直线轴误差张量模型 ＭＬ∈
ＲＩｎＩｎＩｎＩ３。

２　面向误差张量模型的检测流程及检测关
键参数

２１　机床误差张量模型的检测流程
数控机床的误差检测是误差建模与补偿的重要

环节，对机床的几何误差检测已有国家标准
［２３］
、国

际标准
［２４］
等，但几何误差检测标准的目的在于机床

定标，不适于指导精确的误差补偿，无法直接用于误

差补偿。激光干涉仪是检测机床误差精度最高的设

备之一，本文基于 ＩＳＯ２３０检测标准，采用激光干涉
仪来建立面向数控系统误差补偿功能的机床误差张

量模型，步骤及待测参数如下：

（１）设定误差张量模型阶数：按照图 ２的建模
方法初步建立机床误差综合张量模型，关键参数为

运动链和误差张量模型阶数等。

（２）设定误差张量模型维数及插值点间距：根
据直线轴误差分布规律和机床运动行程，设定各直

线轴的插值点间距和测量点数，关键参数为误差张

量模型维数和插值点间距等。

（３）设定采样路径：根据误差张量模型维数和
直线轴误差分布规律设定激光干涉仪检测的定位路

径，关键参数为采样路径和采样次数。

（４）检测定位误差：参考 ＩＳＯ２３０ ２的标准检
验循环，根据采样路径、测量点数、插值点间距和采

样次数，实施定位误差检测。

（５）检测直线度误差：同定位误差检测方法流
程相似，但需采用不同的反射镜组来分别检测直线

度和垂直度误差。

（６）数据处理：基于 ＩＳＯ２３０标准，通过计算正
向定位误差，反向定位误差，正向直线度误差，反向

直线度误差，正向垂直度误差和反向垂直度误差等

关键参数，建立机床误差综合张量模型。

２２　检测关键参数的实验
理论上误差采样数据量越多张量模型精度越

高，但过多采样数据量会使得检测过程过于繁复

以致无法进行，因此需要通过分析机床插值点误

差的分布特点对插值点间距和采样次数进行合理

优化。

插值点的主要测量误差项为插值点的正向平均

位置偏差，反向平均位置偏差，插值点的平均位置偏

差，插值点的反向误差，单向定位标准不确定度和单

向重复定位精度等，本文以某型车铣复合机床为实

验对象，如图３所示，为简化模型，仅计算直线轴的
综合误差，直线轴的全工作空间为：ｘ∈［－５４０，
－８０］ｍｍ，ｙ∈ ［－５００，－４０］ｍｍ，ｚ∈ ［－４２０，
－２０］ｍｍ。
实验采用 ＭＬ１０型激光干涉仪，按照 ＩＳＯ２３０

２的检测标准，每隔２０ｍｍ采样一个点，根据标准检
测循环实行检测，重复实验５次，实验结果如表２所
示，篇幅所限，仅列出部分 Ｘ轴定位误差的测量
记录。

插值点间距的设定和相邻插值点的 Ｘ、Ｙ、Ｚ三
向定位误差有关。一般认为机床误差为连续函数，
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图 ３　车铣复合机床结构简图

Ｆｉｇ．３　Ｔｏｐｏｌｏｇｉｃａｌｓｔｒｕｃｔｕｒｅｏｆｍｉｌｌｔｕｒｎｍａｃｈｉｎｅ
　

表 ２　Ｘ轴定位误差测量值
Ｔａｂ．２　Ｘａｘｉｓｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇｅｒｒｏｒｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｒｅｓｕｌｔｓ

μｍ
测序 测点 误差 测序 测点 误差 测序 测点 误差

１ １ －０９ … … … ９ １ ０

１ ２ ０１ … … … ９ ２ １１

１ ３ １５ … … … ９ ３ ２４

   … … …   

１ ２６ １０５ … … … ９ ２６ １０９

１ ２７ １１７ … … … ９ ２７ １２０

２ ２７ １１３ … … … １０ ２７ １１３

２ ２６ １００ … … … １０ ２６ ９９

   … … …   

２ ３ １１ … … … １０ ３ ０１

２ ２ －０４ … … … １０ ２ －１２

２ １ －１３ … … … １０ １ －２２

需要将误差检测值通过函数拟合来定义定位误差函

数。在数控系统内通常采用多项式拟合来计算误差

值，本文也采用多项式拟合来定义误差函数，取１０次
测量的均值为误差补偿值，以 Ｘ轴定位误差为例，
为了计算方便，统一以正向检测误差为准。

图 ４　Ｘ轴定位误差测量均值的多项式拟合分析

Ｆｉｇ．４　Ｐｏｌｙｎｏｍｉａｌｆｉｔｔｉｎｇａｎａｌｙｓｉｓｏｆｍｅａｓｕｒｉｎｇｍｅａｎ

ｏｆＸａｘｉｓｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇｅｒｒｏｒ

由图 ４、图 ５可知常用的 １阶拟合和残差为
－４２０～５２８μｍ，超过 ±４０μｍ的出厂标准；采用
２～５阶多项式拟合的残差绝对值的最大值分别为
４９３、４６４、３３７、２６４μｍ，采用 ４阶多项式拟合即
可达到标准；采用２～５阶多项式拟合的残差绝对值

图 ５　多项式拟合的残差分析

Ｆｉｇ．５　Ｒｅｓｉｄｕａｌａｎａｌｙｓｉｓｏｆｐｏｌｙｎｏｍｉａｌｆｉｔｔｉｎｇ
　
的均值分别为 １９８、１９６、１６０、１４７μｍ，采用 ５阶
多项式拟合计算时间增加近 ５０％，但精度提高不足
１０％，综合分析采用 ４阶多项式拟合已经可以较好
地对误差进行拟合。

插值点间距的设定由误差函数和误差补偿精度

和数控系统功能决定，一般数控机床插值点之间的

误差为线性插值。以 Ｘ轴为例，先通过三阶多项式
拟合实际检测误差建立 Ｘ轴的 Ｘ、Ｙ、Ｚ三向误差函
数 Ｐｘ（ｘ）、Ｐｙ（ｘ）和 Ｐｚ（ｘ），即

Ｐｘ（ｘ）≈ａ０ｘ（ｘ）＋ａ１ｘ（ｘ）ｘ＋ａ２ｘ（ｘ）ｘ
２＋ａ３ｘ（ｘ）ｘ

３

Ｐｙ（ｘ）≈ａ０ｙ（ｘ）＋ａ１ｙ（ｘ）ｘ＋ａ２ｙ（ｘ）ｘ
２＋ａ３ｙ（ｘ）ｘ

３

Ｐｚ（ｘ）≈ａ０ｚ（ｘ）＋ａ１ｚ（ｘ）ｘ＋ａ２ｚ（ｘ）ｘ
２＋ａ３ｚ（ｘ）ｘ

{ ３

（１）
式中　ａｍｎ（ｘ）———Ｘ轴 ｎ向误差拟合函数 ｍ阶项

由式（１）及插值点间距 ｌｘ和插补段数 ｉ可得数
控系统直线插补所需的插补函数

ｉＮｘ（ｘ）＝
Ｐｘ（ｉｌｘ）－Ｐｘ（（ｉ－１）ｌｘ）

ｌｘ
ｘ＋

　　Ｐｘ（ｉｌｘ）（１－ｉ）＋ｉＰｘ（ｉｌｘ）

ｉＮｙ（ｘ）＝
Ｐｙ（ｉｌｘ）－Ｐｙ（（ｉ－１）ｌｘ）

ｌｘ
ｘ＋

　　Ｐｙ（ｉｌｘ）（１－ｉ）＋ｉＰｙ（ｉｌｘ）

ｉＮｚ（ｘ）＝
Ｐｚ（ｉｌｘ）－Ｐｚ（（ｉ－１）ｌｘ）

ｌｘ
ｘ＋

　　Ｐｚ（ｉｌｘ）（１－ｉ）＋ｉＰｚ（ｉｌｘ



















）

（２）

式中　ｉＮｍ（ｘ）———Ｘ轴第 ｉ段 ｍ向误差插值函数

计算所得的 Ｘ轴误差可以换算为 Ｘ轴的三向
几何误差 Ｅｘ（ｘ）、Ｅｙ（ｘ）和 Ｅｚ（ｘ），即

Ｅｘ（ｘ）＝ｍａｘ（ｉＮｘ（ｘ）－Ｐｘ（ｘ））

Ｅｙ（ｘ）＝ｍａｘ（ｉＮｙ（ｘ）－Ｐｙ（ｘ））

Ｅｚ（ｘ）＝ｍａｘ（ｉＮｚ（ｘ）－Ｐｚ（ｘ
{

））

（３）

插值点间距越小，误差补偿效果越好，但检测时

间变长且数控系统负担更重。取最大的插值点间距

的条件为

１１４第 １０期　　　　　　　　　　　　　褚宁 等：基于张量理论的数控机床误差补偿模型



ｌｘ≤
Ｌｘ

Ｎｘｍａｘ－１

Ｅｍ（ｘ，Ｐｎ（ｘ））≤Ｅｐｘ
Ｒｍ（ｘ，Ｐｎ（ｘ））≤Ｒ










ｐｘ

（４）

式中　Ｌｘ———Ｘ轴插值全长
Ｎｘｍａｘ———Ｘ轴最大插值点数
Ｅｍ（ｘ，Ｐｎ（ｘ））———Ｘ轴第ｎ点的ｍ向定位误差
Ｒｍ（ｘ，Ｐｎ（ｘ））———Ｘ轴第ｎ点的ｍ向重复定

位误差

Ｅｐｘ———机床 Ｘ轴定位精度要求
Ｒｐｘ———机床 Ｘ轴重复定位精度要求

３　车铣复合机床实验验证

３１　误差检测
实验采用沈阳机床的某型五轴车铣复合加工中

心
［２５］
，其主要特点在于 Ｘ、Ｙ、Ｚ构成三维空间，Ｃ轴

为带分度的车主轴，Ｂ轴为绕 Ｙ轴旋转的轴，形成刀
具与主轴回转中心的夹角，可以换装铣刀和车刀，总

体结构如图６所示。

图 ６　五轴车铣中心结构示意图

Ｆｉｇ．６　Ｓｔｒｕｃｔｕｒｅｄｉａｇｒａｍｏｆｆｉｖｅａｘｉｓｍｉｌｌｔｕｒｎｍａｃｈｉｎｅ
　
实验以直线轴为例，误差检测实验选用光动公

司的 ＭＣＶ ５００５套件，检测过程采用分轴步进对角
线检测技术

［２６］
，特点是所测得的位移误差是平行于

运动轴线方向的误差和垂直于运动轴线方向的误差

的矢量和。实验装置及光路设定如图７所示。
设定分轴步进对角线检测的采样路径为 ＰＰＰ

和 ＮＮＮ，然后 ＰＮＰ和 ＮＰＮ，然后 ＮＮＰ和 ＰＰＮ，最后
ＮＰＰ和 ＰＮＮ，重复检测 ３次，测量区间分别为 ｘ＝
［－４００，－１０］ｍｍ，ｙ＝［－５００，－２０］ｍｍ，ｚ＝［１００，
１０００］ｍｍ，插值点每个轴为 ３１，每条对角线检测 ３
遍取平均值，如图８所示。
３２　基于分轴步进对角线法的张量误差模型

数控机床误差综合张量模型包括正向定位误

差，反向定位误差，正向直线度误差，反向直线度误

差，正向垂直度误差和反向垂直度误差。通过检测

图 ７　分轴步进对角线法（ＰＮＰ／ＮＰＮ路径）

Ｆｉｇ．７　Ｓｔｅｐｄｉａｇｏｎａｌｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｍｅｔｈｏｄ（ＰＮＰ／ＮＰＮ）
　

图 ８　分轴步进对角线检测结果

Ｆｉｇ．８　Ｔｅｓｔｒｅｓｕｌｔｓｏｆｓｔｅｐｄｉａｇｏｎａｌｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｍｅｔｈｏｄ
　
８条对角线后统一计算可得，令 ＰＰＰ路径上对角线
矢量的 Ｘ、Ｙ、Ｚ分量为 ａ、ｂ、ｃ，任意测量点 ｉ上的正
向定位误差计算公式为

Ｅｘ（ｘｉ）＝
εｌ（ｘｉ）ＰＰＰ＋εｌ（ｘｉ）ＮＰＰ

２ａ

Ｅｙ（ｘｉ）＝
εｌ（ｘｉ）ＰＰＰ－εｌ（ｘｉ）ＰＮＰ

２ｂ

Ｅｚ（ｘｉ）＝
εｌ（ｘｉ）ＰＰＰ－εｌ（ｘｉ）ＰＰＮ

２















ｃ

（５）

Ｅｘ（ｙｉ）＝
εｌ（ｙｉ）ＰＰＰ－εｌ（ｙｉ）ＮＰＰ

２ａ

Ｅｙ（ｙｉ）＝
εｌ（ｙｉ）ＰＰＰ＋εｌ（ｙｉ）ＮＰＮ

２ｂ

Ｅｚ（ｙｉ）＝
εｌ（ｙｉ）ＰＰＰ－εｌ（ｙｉ）ＰＰＮ

２















ｃ

（６）

Ｅｘ（ｚｉ）＝
εｌ（ｚｉ）ＰＰＰ－εｌ（ｚｉ）ＮＰＰ

２ａ

Ｅｙ（ｚｉ）＝
εｌ（ｚｉ）ＰＰＰ－εｌ（ｚｉ）ＰＮＰ

２ｂ

Ｅｚ（ｚｉ）＝
εｌ（ｚｉ）ＰＰＰ＋εｌ（ｚｉ）ＮＮＰ

２















ｃ

（７）

式中　Ｅｍ（ｎｉ）———ｎ轴第 ｉ点的 ｍ向正向误差
εｌ（ｎｉ）ｋ———ｎ轴第ｉ点的ｋ路径上的激光长度

普通机床以正向误差加反向间隙补偿即可，如

数控 系 统 包 含 独 立 的 正 反 向 误 差 补 偿 程 序
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（ＳＩＮＵＭＥＲＩＫ８４０Ｄ），则任意测量点ｉ上的反向定位
误差计算公式为

Ｅ′ｘ（ｘｉ）＝
εｌ（ｘｉ）ＮＮＮ＋εｌ（ｘｉ）ＰＮＮ

－２ａ

Ｅ′ｙ（ｘｉ）＝
εｌ（ｘｉ）ＮＮＮ－εｌ（ｘｉ）ＮＰＮ

－２ｂ

Ｅ′ｚ（ｘｉ）＝
εｌ（ｘｉ）ＮＮＮ－εｌ（ｘｉ）ＮＮＰ

－２















ｃ

（８）

Ｅ′ｘ（ｙｉ）＝
εｌ（ｙｉ）ＮＮＮ－εｌ（ｙｉ）ＰＮＮ

－２ａ

Ｅ′ｙ（ｙｉ）＝
εｌ（ｙｉ）ＮＮＮ＋εｌ（ｙｉ）ＰＮＰ

－２ｂ

Ｅ′ｚ（ｙｉ）＝
εｌ（ｙｉ）ＮＮＮ－εｌ（ｙｉ）ＮＮＰ

－２















ｃ

（９）

Ｅ′ｘ（ｚｉ）＝
εｌ（ｚｉ）ＮＮＮ－εｌ（ｚｉ）ＰＮＮ

－２ａ

Ｅ′ｙ（ｚｉ）＝
εｌ（ｚｉ）ＮＮＮ－εｌ（ｚｉ）ＮＰＮ

－２ｂ

Ｅ′ｚ（ｚｉ）＝
εｌ（ｚｉ）ＮＮＮ＋εｌ（ｚｉ）ＰＰＮ

－２















ｃ

（１０）

式中　Ｅ′ｍ（ｎｉ）———ｎ轴第 ｉ点的 ｍ向反向误差
将测量数据代入式（５）～（１０）可得直线轴的误

差简化张量模型，即建立 ＥＬ∈Ｒ
Ｉ３１×Ｉ３１×Ｉ３１×Ｉ６。以 Ｘ轴

为例，Ｘ轴的误差简化张量模型为 Ｅ（ｘ）＝Ｅ：１１：，参
照插值补偿如表３所示。

表 ３　Ｘ轴误差简化张量模型

Ｔａｂ．３　ＥｒｒｏｒｔｅｎｓｏｒｍｏｄｅｌｏｆＸａｘｉｓ ｍｍ

张量

维数

正向定位

误差

反向

定位误差

正向Ｙ向

直线度

反向Ｙ向

直线度

正向Ｚ向

直线度

反向Ｚ向

直线度

１ ０ ０００１０ ０ ０ ０ ０

２ －０００１８ ００００７ －０００１０ －００００２ ００００５ ００１５２

３ －０００１３ ００００９ －００００７ ０００１ －０００１１ ００１４８

      

２９ －００４７５ －００００５ ００００５ ０００１５ －０００２２ ０００１２

３０ －００５１８ －００００３ ００００９ ００００４ －００００３ ００００６

３１ －００５５３ ０ ０ ０ ０ ０

　　８４０Ｄ型数控系统的误差补偿函数为高阶多项
式，理论上选用较高的多项式拟合精度较高，但会造

成数控系统负载过重，鲁棒性较差，需要对多项式的

阶数进行优化。以 ＥＬ所得的误差简化张量模型为
测试数据，分析多项式拟合的拟合效果，以残差平方

和 Ｅｓｓｅ为对比标准，Ｅｓｓｅ定义为

Ｅｓｓｅ（ｘ）＝∑
ｎ

ｉ＝１
（Ｅｉ（ｘ）－Ｅ（ｘ）

＾
）
２

（１１）

考虑到数控系统的应用实际，对比采用１～６阶
多项式拟合的拟合效果，分为螺距误差和直线度误

差，结果如图９所示。

图 ９　多项式拟合效果

Ｆｉｇ．９　Ｐｏｌｙｎｏｍｉａｌｆｉｔｔｉｎｇｅｆｆｅｃｔ
　

图９显示了多项式拟合机床误差的拟合效果，
螺距误差的多项式拟合效果较好，３阶以上的残差
平方和均小于 ０００００３，而直线度的误差非线性
的特征更为明显，如 Ｘ轴 Ｚ向直线度需要 ５阶以
上的拟合才达到 ００００３，说明误差补偿应当从只
关注螺距误差和垂直度误差转换为更关注于直线

度误差。

以线性插补的补偿效果为基准，高阶多项式的

拟合效果如图１０所示。
图１０显示了多项式拟合阶数对机床误差拟合

效果的影响，螺距误差的多项式拟合效果较好，采用

３阶即可提高拟合精度 ５９４％ ～９２５％，５阶可提
高６４０％～９３２％；各轴直线度的误差各不相同，Ｘ轴
３阶提高２６４％ ～５４３％，而 Ｙ轴可提高 ７５５％ ～
９５５％，Ｚ轴为 ３７４％ ～５７３％。普通数控系统可
选用３阶多项式拟合即可达到满意的补偿效果，高
档数控机床则可选择更高阶的补偿函数，进一步提

高误差补偿的效果。

３３　基于机床误差张量模型的误差补偿
令插值点间距 ｌｘ＝２０ｍｍ，以３阶多项式拟合正

向误差为例，建立 Ｘ、Ｙ和 Ｚ轴的三向误差函数

　

Ｐｘ（ｘ）＝５２５×１０
－４－７３３×１０－６ｘ－

　　４６８×１０－８ｘ２－１３１×１０－１２ｘ３

Ｐｙ（ｘ）＝－２３６×１０
－３－１６２×１０－６ｘ＋

　　３１５×１０－８ｘ２－２８５×１０－１１ｘ３

Ｐｚ（ｘ）＝－２３３×１０
－２＋１６１×１０－４ｘ－

　　２１５×１０－７ｘ２＋７２３×１０－１１ｘ













 ３

（１２）

　

Ｐｘ（ｙ）＝５２２×１０
－２＋１５３×１０－４ｙ＋

　　１８１×１０－７ｙ２＋１７３×１０－１０ｙ３

Ｐｙ（ｙ）＝－２６０×１０
－２＋３６７×１０－５ｙ＋

　　２０２×１０－７ｙ２＋３９４×１０－１１ｙ３

Ｐｚ（ｙ）＝１１７×１０
－３＋６１３×１０－５ｙ＋

　　７２９×１０－８ｙ２－９７６×１０－１１ｙ













 ３

（１３）
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图 １０　多项式阶数拟合效果对比

Ｆｉｇ．１０　Ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎｓｏｆｐｏｌｙｎｏｍｉａｌｆｉｔｔｉｎｇｅｆｆｅｃｔｂｙｐｏｌｙｎｏｍｉａｌｏｒｄｅｒ
　

　

Ｐｘ（ｚ）＝７５２×１０
－２＋１１９×１０－４ｚ－

　　１８１×１０－７ｚ２＋８５４×１０－１１ｚ３

Ｐｙ（ｚ）＝３０７×１０
－３＋３３３×１０－６ｚ－

　　６２１×１０－８ｚ２－１２４×１０－１０ｚ３

Ｐｚ（ｚ）＝－２５５×１０
－２－１２４×１０－４ｚ－

　　３５１×１０－７ｚ２－４８９×１０－１０ｚ















３

（１４）

该型号车铣复合机床采用ＳＩＮＵＭＥＲＩＫ８４０Ｄ型

数控系统，通过扩展 ８４０Ｄ型数控系统 ＳＡＧ悬垂误

差补偿功能
［２７］
来实现数控机床误差张量补偿。在

８４０Ｄ型系统内 ＳＡＧ悬垂误差补偿属插值补偿，提

供基准轴和补偿轴选择，如定义基准轴 ＄ＡＮ＿ＣＥＣ＿

ＩＮＰＵＴ＿ＡＸＩＳ［６］＝（Ｘ），定义补偿轴 ＄ＡＮ＿ＣＥＣ＿

ＯＵＴＰＵＴ＿ＡＸＩＳ［６］＝（Ｙ），则代表第 ６项 ＳＡＧ误差

补偿为相对于 Ｘ轴 Ｙ方向上的误差，将悬垂误差以

直线度误差代替，则可实现 Ｘ轴 Ｙ向直线度误差的

补偿，其他各轴以此类推。

以球杆仪的圆度误差检测实验验证机床张量误

差模型，即将误差张量模型转换为表３所列误差表，

通过西门子８４０Ｄ的 ＳＡＧ补偿功能实现误差补偿，

以ＸＹ轴插补运动做圆度误差检测为例，结果如图１１

所示。

分别检测 ＸＹ平面、ＸＺ平面和 ＹＺ平面的圆度

误差，为避免动态误差影响，优化动态参数，并将进

给率设定为１０００ｍｍ／ｍｉｎ，检测３次取均值，检测结

果如表４所示。

ＸＹ、ＸＺ和 ＹＺ平面的原始圆度误差在 ７４～

１０３之间，表明机床原始精度较高，在单独补偿各

轴螺距误差后，３个平面的圆度误差增加 １２２％ ～

２７７％，表明空间误差的补偿是三轴误差的综合，单

独的螺距误差无法优化多轴的联动精度。通过采用

多项式拟合的机床误差张量模型实施补偿后，ＸＹ平

面圆度误差降低 ２２３％，ＸＺ平面圆度误差降低
１８９％，ＸＺ平面圆度误差增加 ７２％，由于 ＸＹ为主
要加工面，检测数据较多，考虑到误差张量模型的补

偿为综合优化，对 ＸＹ平面的优化效果较好。另一

方面，实际误差的误差函数的拟合阶数越高，误差补

偿效果越好。圆度误差的检测表明，在较高的机床

原始精度下单纯补偿激光干涉仪测量的定位误差已

被证明不仅对圆度误差没有改善反而会增加圆度误

差，但采用张量模型实施误差补偿确实提高了机床

的插补精度。

４　结论

（１）提出了数控机床的误差张量模型建模方
法。通过设定机床信息、建立张量模型及设定检

测参数 ３个流程建立数控机床误差张量模型。张

量误差模型可以定义为基础阶、扩展阶和误差阶 ３
部分。

（２）建立了机床误差张量模型的误差检测流程
和主要检测参数。通过设定误差张量模型阶数、设

定误差张量模型维数及插值点间距、设定采样路径、

检测定位误差、检测直线度误差和数据处理 ６个步
骤建立机床空间误差张量模型。由实验数据分析可

得，定位误差采用低阶多项式拟合的精度不足，采用

５阶多项式拟合计算时间增加近 ５０％，但精度提高
不足１０％，采用４阶多项式拟合可以较好地对误差
进行拟合。

（３）实验验证误差张量模型实施误差补偿的有

效性。建立基于分轴步进对角线法的机床误差张量

４１４ 农　业　机　械　学　报　　　　　　　　　　　　　　　　　２０１７年



图 １１　误差补偿效果（圆度误差检测）

Ｆｉｇ．１１　Ｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎｅｆｆｅｃｔｓｂｙｒｏｕｎｄｎｅｓｓｅｒｒｏｒｔｅｓｔ
　
表 ４　球杆仪圆度误差

Ｔａｂ．４　Ｒｏｕｎｄｎｅｓｓｅｒｒｏｒｂｙｂａｌｌｂａｒｔｅｓｔ

序号
补偿方式 圆度误差／μｍ

螺距 直线度 ＸＹ ＸＺ ＹＺ
备注

１ 无 无 １０３ ７４ ８３ 原始误差

２ 线性 无 １３１ ８３ １０６ 常用方法

３ 线性 线性 １２６ １０７ ９７ 简化模型

４ 线性 ３阶 １１２ ８９ ９８
５ ３阶 ３阶 ８０ ７５ ８９ 张量模型

６ ３阶 ５阶 ８０ ６０ ８９

模型。螺距误差的多项式拟合效果较好，３阶以上
的残差平方和小于 ０００００３，而直线度的误差需要
５阶以上的拟合。采用球杆仪进行圆度误差检测实
验，在机床原始精度较高（圆度误差１０μｍ）条件下，
通过误差张量模型仍能进一步提高 ２０％左右，而通
用的螺距误差补偿则会降低多轴联动的精度

１２２％ ～２７７％。
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