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推力矢量技术的盾构掘进姿态自适应控制方法研究 
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摘要：为解决盾构纠偏转向需求条件下获取目标总推力矢量困难的难题，构建了盾构 PLC 推力矢量自适

应控制系统。通过将盾构掘进速度与总推力大小、盾构水平和高程方向纠偏角度分别与总推力水平和垂

直合力矩大小进行闭环控制，从而获得随机负载条件下目标总推力矢量，实现与盾构设定运动参数的高

速响应。通过大型模拟试验平台，验证了随机总推力、随机总推力力矩、随机总推力矢量三个工况下盾

构直线稳态推进性能。试验表明：盾构总推力矢量有效响应随机负载力矢量，两者力差值恒定为系统摩

阻；推进油缸目标压力执行情况良好，相较于目标值误差为±3%；盾构推进速度控制于设定值±3mm/min；

推进系统水平和垂直行程差控制于设定值±8mm。 
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