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1 概述 

本使用说明书仅适用于高精度三轴仿真转台。该转台具有位置、速率、摇摆

和仿真等运动功能，可为被测负载提供精准的定位、速率基准和实时仿真，广泛

应用于惯性器件测试和飞行器姿态系统模拟仿真。 

2 技术参数 

 主要技术指标以技术协议为准； 

 

3 使用方法 

3.1 转台开机及测试步骤： 

1) 安装被测产品，清理转台台面，保证台面上无不相干的物品； 

2) 检查线缆连接及供电是否正确，检查开关和按钮处于弹起状态； 

3) 状态单元的供电顺序，首先按下控制电源，再按下动力电源，给系统供电。

按下外框使能，中框使能和内框使能。 

 

图 1 状态监控单元 

 

4) 打开工控机后，双击位于桌面上的高精度三轴仿真转台图标，输入北京军达

提供的有效期内的账号和密码，进入高精度三轴仿真转台的测试软件。 
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图 2 登录界面 

5) 系统自检。 

输入账号和密码正确无误后，系统自动进入自检状态，检测系统的运行环境，

控制卡的安装状态等等。 

 

图 3 系统初始化 

6) 软件主界面 

自检完成后，测控软件自动进入主界面，如下图 4 所示。

 

图 4 软件主界面 

系统当前默认为回零模式，依次点击“外框上电”，、“外框闭环”、“中框上

电”、“中框闭环”、“内框上电”、“内框闭环”、“外框开始”，“中框开始”、“内框

开始”按钮，进行三框回零操作； 
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7) 位置模式 

三框回零模式操作完成后，自动跳到位置模式，如图 5 所示。 

在位置模式下，可设置目标位置和走位速率，并运行即可，高精度三轴仿真

转台按照指定速率运行到目标位置，运行过程中可点击停止按钮，停止当前位置

运动，停止速率仍为走位速率。 

 

图 5 位置模式 

8) 速率模式 

点击速率模式，进入速率模式运行，如图 6 所示。 

用户可设置速率和加速度，转台加速达设置速率，并进入平稳状态，以此速

率运行，当运行停止命令，按设置加速度至速率为零。

 

图 6 速率模式 

9) 摇摆模式/正弦模式 

点击正弦模式，进入正弦模式下运行，如图 7 所示。 

用户设置摇摆的赋值和频率，执行运行命令，停止命令可停止当前的摇摆运

动。 

 
图 7 正弦模式 

10) 数据显示区 

三框的角位置、角速率和角加速度，如图 8所示。 
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角位置为实时采集的圆光栅数据，角速率为角位置的差分值，角加速度为角

速率的差分值。数据更新频率为 20HZ。 

 

图 8 三框数据显示 

11) 状态显示区 

显示三框上电、故障、锁框等信息。 

外框上电，绿色为已上电，红色为未上电； 

中框上电，绿色为已上电，红色为未上电； 

内框上电，绿色为已上电，红色为未上电； 

外框故障，绿色为无故障，红色为故障； 

中框故障，绿色为无故障，红色为故障； 

内框故障，绿色为无故障，红色为故障； 

外框锁框，绿色为未锁框，红色为已锁框； 

中框锁框，绿色为未锁框，红色为已锁框； 

内框锁框，绿色为未锁框，红色为已锁框； 

急停，绿色为急停按钮未按下，红色为急停按钮按下状态； 

本地模式，绿色未本地模式，测控软件可以直接控制转台，浅黄色为远程模

式，用户可以通过通讯协议控制转台。 

下位机，绿色为下位机无故障，红色为下位机故障。 

 

图 9 状态显示区 

12) 系统信息提示区 
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系统运行状态信息等提示用户，例如轴超差，控制卡故障等等。 

 

图 10 系统信息提示区 

 

13) 实时曲线显示区 

实时显示三框的角位置、角速率和角加速度。 
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图 11 三框实时曲线显示区 

 

双击图像设置图像的显示参数，采样间隔为 1ms和 100ms 可选，因 1ms数据

较多，故建议选择默认采样时间间隔 100ms，角位置，角速率和角加速度均可选

择，设置图像显示的上下限。 
 

 
图 12 曲线设置 

14) 系统模式 

系统模式设置可以分为本地控制和、远程控制和仿真控制。 

本地控制指测控软件直接发送控制命令，测控高精度三轴仿真转台； 

远程控制指用户通过 RS232 接口（com1），根据通讯协议，发送控制命令直

接控制转台。 

仿真控制通过仿真机端对转台端实时控制，控制周期默认为 1ms。 
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图 13 系统模式设置 

15) 位置补偿/常用工具 

系统重要数据，为防止用户误操作，暂不对用户开放。 

16) 低速测试/常用工具 

系统重要数据，为防止用户误操作，暂不对用户开放。 

 

17) 保护设定/常用工具 

系统重要数据，为防止用户误操作，暂不对用户开放。 

18) 参数设定/常用工具 

系统重要数据，为防止用户误操作，暂不对用户开放。 

19) 参数设定/常用工具 

保存转台的运行数据，采样周期可选 100ms和 1ms； 

首先点击数据另存为，选择保存数据的位置，并命名文件。 
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图 14 实时数据保存 

xx.txt.数据的格式依次为序号，外框角位置、外框角速度、外框角加速度、

外框仿真命令、中框角位置、中框角速度、中框角加速度、中框仿真命令、内框

角位置、内框角速度、内框角加速度、内框仿真命令，如图 15。 

 
图 15 三框实时数据 

20) 接插件 

台面出接插件为 DB25,台体接插件为 Y50-1626，两款接插件为用户 1 和用户

2，台面处用户 1（DB25）和底座用户 1 （Y50-1626）线序 1-15 联通，台面处用

户 2（DB25）和底座用户 2（Y50-1626）线序 1-15 联通，电流为 3A，用户可以

根据需要接线使用。  

3.2转台关机步骤： 

1) 用户测试完成后依次点击操作界面上的“外框停止”，“中框停止”和“内框
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停止”按钮，点击三框“开环”，“断电”，关闭操作界面或者点击软件上方

的“退出”； 

2) 关闭控制柜状态监控单元上的“外框使能”，“中框使能”，“内框使能”按钮

和“动力电源”和“控制电源”开关； 

3) 关闭工控机； 

4) 切断转台的工作电源（拔出 220V 交流电）。 

3.3远程通讯协议 

1）概述 

本通讯协议的功能是提供用户程序与转台操作程序之间通讯的数据定义。 

2）连接框图： 

RS232通讯

用户计算机 转台操作计算机（上位机）  
图 16 远程连接框图 

3）数据定义 

①通讯形式 

    本通讯采用 RS232C 技术协议。其中波特率为 115200，1 个停止位，一个开

始位，没有奇偶校验位。 

② 用户发送的命令 

通讯数据 1 帧由 43 个 ASCII 字符组成。以“HH”开始，“TT”结尾，“#”代

表任意的 0～9 之间的数字。“X”代表轴号，用 1 位 1～9 之间的数字表示。“M”

为命令模式，用 1 位 0～9 之间的数字表示和大写字母表示（不用的位补零）。数

据格式如下（格式中的数字 1、2、3 分别代表外框、中框和内框）： 

HH1M#####.##### 2M#####.##### 3M#####.##### TT 

或：HH15##.##T##.## 25##.##T##.## 35##.##T##.## TT(振动) 

 

“M” 意义 

P 上电 

U 断电 
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E 使能 

D 不使能 

S 运行停止 

H 回零 

1 正位置 

2 负位置 

3 正速率 

4 负速率 

5 正弦摇摆 

X 返回当前位置 

Y 返回当前速度 

Z 返回当前加速度 

G 设置位置模式中的速度值 

A 设置速率模式中的加速度值 

 在振动命令中第一个##.##代表幅度，第二个##.##代表频率，中间有一个‘T’

分隔符。 

③返回状态 

    返回的状态由“HH”开始符，“TT”结束符和 2 位标志位组成。“X” 、“Y”

为 ASCII 码，其中“X”代表转台的轴号：1-外框，2-中框，3-内框；“Y”代表的

意义如下表所示： 

HHXYTT 

“Y” 意义 

T 命令正确 

C 命令错误 

O 执行正确 

R 执行错误 

Y 转动到位 

 

④数据示例 

返回的数据由 43 个 ASCII 字符组成，“HH”为开始符，“TT”为结束符，“#”

代表任意的 0～9 之间的数字。格式如下所示： 

HH1P00000.000002P00000.000003P00000.00000TT   上电 

HH1U00000.000002U00000.000003U00000.00000TT   断电 

HH1E00000.000002E00000.000003E00000.00000TT   使能 

HH1D00000.000002D00000.000003D00000.00000TT   不使能 

HH1S00000.000002S00000.000003S00000.00000TT   停止 

HH1H00000.000002H00000.000003H00000.00000TT   回零 

HH1100010.120002100010.120003100010.12000TT   正位置 

HH1200020.320002200020.320003200020.32000TT   负位置 
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HH1300030.450002300030.450003300030.45000TT   正速率 

HH1400040.230002400040.230003400040.23000TT   负速率 

HH1501.00T01.002501.00T01.003501.00T01.00TT   摇摆 

HH1X00000.000002X00000.000003X00000.00000TT   返回位置 

HH1Y00000.000002Y00000.000003Y00000.00000TT   返回速率 

HH1Z00000.000002Z00000.000003Z00000.00000TT   返回加速度 

HH1G00030.000002G00030.000003G00010.00000TT   设置速度 

HH1A00040.000002A00040.000003A00040.00000TT   设置加速度 

3.4仿真通讯协议 

1）概述 

本通讯协议采用光纤网进行数据传输的方式，转台端使用的光纤反射内存卡

为美国 GE 公司生产的 PCI5565，节点号为 0x03，建议用户端使用同类型的光纤

反射内存卡，节点号可以任意设置（0x03除外），数据通讯周期默认为 1ms。 

2）连接框图： 

光纤通讯

用户仿真机 转台操作计算机（上位机）

图 16 仿真连接框图 

3）通讯格式 

①用户命令格式 

一帧数据为 12个 float型数据，共 48个字节，分别由启停命令、工作模式、

仿真周期及三框角位置、角速度和角加速度组成，如表 1 所示。 

表 1 仿真机端数据命令格式表 

 命令 数据类型 含义 

 

 

 

启停命令 float 0.0-缺省 

1.0- 初始化 

2.0- 仿真开始 
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仿真机发送区 

起始地址： 

0x100000 

3.0- 仿真停止 

工作模式 float 0.0-缺省 

1.0- 位置模式 

2.0- 增强位置模式 

3.0- 速率模式 

4.0- 增强速率模式 

仿真周期 float 默认为 1ms 

外框角位置 float 外框指令角位置（°） 

中框角位置 float 中框指令角位置（°） 

内框角位置 float 内框指令角位置（°） 

外框角速度 float 外框指令角速度（°/s） 

中框角速度 float 中框指令角速度（°/s） 

内框角速度 float 内框指令角速度（°/s） 

外框角加速度 float 外框指令角加速度（°/s2） 

中框角加速度 float 中框指令角加速度（°/s2） 

内框角加速度 float 内框指令角加速度（°/s2） 

 

②转台反馈格式 

一帧数据为 14个 float型数据，共 56个字节，分别由三框工作状态、工作

模式、仿真周期及三框角位置、角速度和角加速度组成，如表 2所示。 

表 2 转台端数据命令格式表 

 命令 数据类型 含义 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

转台发送区 

起始地址： 

0x200000 

外框工作状态 float 1.0-外框仿真正常 

2.0-外框指令超限 

3.0-外框仿真停止 

中框工作状态 float 1.0-中框仿真正常 

2.0-中框指令超限 

3.0-中框仿真停止 

内框工作状态 float 1.0-内框仿真正常 

2.0-内框指令超限 

3.0-内框仿真停止 

工作模式 float 0.0-缺省 

1.0-位置模式 

2.0-增强位置模式 

3.0-速率模式 

4.0-增强速率模式 

仿真周期 float 当前仿真周期 

外框角位置 float 外框当前角位置（°） 

中框角位置 float 中框当前角位置（°） 

内框角位置 float 内框当前角位置（°） 

外框角速度 float 外框当前角速度（°/s） 

中框角速度 float 中框当前角速度（°/s） 
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内框角速度 float 内框当前角速度（°/s） 

外框角加速度 float 外框当前角加速度（°/s2） 

中框角加速度 float 中框当前角加速度（°/s2） 

 

 

 

4）使用说明 

转台开机回零完成后，默认为本地模式，如需进行仿真，则在转台操作界面

的下拉菜单栏中选择仿真模式，此时，界面右上方状态显示区中的仿真运行指示

灯亮起（蓝色），转台端便按照表格 2 的形式实时发送转台当前运行状态的数据

（1ms）。 

用户进行轨迹仿真前首先需要进行初始化操作，即发送一个固定的角位置

（只发送一帧数据，格式如表 1 所示），如：外框 10 度、中框 20 度、内框 30

度，用户可以按照表 3中的数据 1列形式发出；初始化完成后（转台各框均运行

到目标位置），此时，用户便可以根据实际情况选择不同的工作模式进行仿真试

验，数据发送周期为 1ms。选择模式 1时，向转台端只发送角位置数据，发送的

数据格式如表 3中的数据 2列；选择模式 2时，向转台端发送角位置、角速度和

角加速度数据，发送的数据格式如表 3中的数据 3列，选择模式 3时，向转台端

只发送角速度数据（恒定值，只发送一帧即可），发送的数据格式如表 3 中的数

据 4列，选择模式 4时，向转台端只发送角速度和角加速度数据（恒定值，只发

送一帧即可），发送的数据格式如表 3中的数据 5列；仿真试验数据发送完成后，

用户可以发送停止指令，发送的数据格式如表 3中的数据 6列，以便进行下一次

仿真试验。 

注意： 

1、每次仿真前均应发送初始化指令，初始化完成后，才能进行仿真试验，

发送停止指令后，本次仿真试验才算结束。 

2、发送的所有数据均不应超出转台的实际运行能力（技术指标要求），轨

迹曲线的数据必须是收敛的，否则，转台可能会出现不跟指令、失控等异常情

况，导致仿真试验失败，严重时危及人身安全。 

3、仿真实验结束，切换到本地控制的位置模式，不得切换到速率模式和正

弦摇摆模式。 

5） 用户端发送数据示例 
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序号 发送地址 数据 1 数据 2 数据 3 数据 4 数据 5 数据 6 备注 

1 0x100000 1.0 2.0 2.0 2.0 2.0 3.0 启停命令 

2 0x100004 0.0 1.0 2.0 3.0 4.0 0.0 工作模式 

3 0x100008 0.001 0.001 0.001 0.001 0.001 0.001 仿真周期 

4 0x10000C 10.0 数据 数据 0.0 0.0 0.0 外框角位置 

5 0x100010 0.0 数据 数据 0.0 0.0 0.0 中框角位置 

6 0x100014 0.0 数据 数据 0.0 0.0 0.0 内框角位置 

7 0x100018 20.0 0.0 数据 数据 数据 0.0 外框角速度 

8 0x10001C 0.0 0.0 数据 数据 数据 0.0 中框角速度 

9 0x100020 0.0 0.0 数据 数据 数据 0.0 内框角速度 

10 0x100024 30.0 0.0 数据 0.0 数据 0.0 外框角加速度 

11 0x100028 0.0 0.0 数据 0.0 数据 0.0 中框角加速度 

12 0x10002C 0.0 0.0 数据 0.0 数据 0.0 内框角加速度 

 


