
控制技术
计算机测量与控制．２０１９．２７（７）　

犆狅犿狆狌狋犲狉 犕犲犪狊狌狉犲犿犲狀狋牔 犆狅狀狋狉狅犾　


　
· ８９　　　 ·

收稿日期：２０１９ ０３ ２３；　修回日期：２０１９ ０４ ０９。

作者简介：白瑞芳（１９７９ ），女，山西人，硕士研究生，职称讲师，

主要从事外语教学法方向的研究。

文章编号：１６７１ ４５９８（２０１９）０７ ００８９ ０４　　ＤＯＩ：１０．１６５２６／ｊ．ｃｎｋｉ．１１－４７６２／ｔｐ．２０１９．０７．０１９　　中图分类号：ＴＰ３９１ 文献标识码：Ａ

基于犚犖犖编码器的交互式机器翻译平台控制技术

白瑞芳
（西安欧亚学院，西安　７１００６５）

摘要：为减少交互式机器翻译平台在工作时受到的干扰信息，利用ＲＮＮ编码器设计了一种机器翻译平台控制技术；通过研

究ＲＮＮ编码器单级交互式机器翻译平台、复合交互式机器翻译平台的嵌入方式，分析ＲＮＮ编码器控制下的交互式机器翻译平

台结构；在将ＲＮＮ编码器嵌入交互式平台后，加入平台速度稳定控制回路和平台位置稳定控制回路，实现稳定功能、锁定功能、

扫描功能以及自动控制功能，利用被动隔离方法和主动稳定方法确保稳定控制；通过实验验证，该控制技术可以有效减少交互式

机器翻译平台工作时受到的外界信息干扰。
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０　引言

交互式机器翻译平台是一种安装在计算机载体上的翻

译平台，平台上安装翻译装置，如同声翻译器、智能翻译

机，用于翻译信息［１］。当被翻译的信息出现变化时，翻译

平台也会跟着变化，确保翻译结果的准确性。随着经济的

加速发展，国际之间的沟通越来越多，如何解决国际沟通

中的语言障碍已经成为一个重点研究内容。目前世界各地

在机器翻译这一领域投入了大量的研究，经过不懈努力，

机器翻译技术愈加成熟，但是依旧存在一些问题难以攻克，

机器翻译技术目前仍然是人工智能领域的十大难题之首。

近年来，交互式机器翻译平台得到了快速的发展，被

广泛应用在计算机等智能设备中，交互式机器翻译平台是

一种集合控制学、电子学、翻译学等多个学科为一体的装

置，研发过程涉及的关键理论和技术主要是交互式机器翻

译结构和交互式机器翻译回路控制策略。传统的交互式机

器翻译平台控制技术多是利用伺服编码器，容易被外界信

息干扰，控制精度往往难以达到要求［２］。目前科学家提出

了多种控制手段，如最优控制、变结构控制以及模糊控制

等，能够有效抑制非线性扰动带来的影响，解决传统控制

算法存在的问题，上述方法在实际应用中，需要根据系统

结构、工作环境、系统性能指标来进行选择［３］。

ＲＮＮ编码器是由ＣＲＮ网络构造的编码器，能够将文

字信息编码成一个固定长度的向量，生成其它文字序列［４］。

本文以ＲＮＮ编码器为背景，深入研究了交互式机器翻译平

台控制技术，分析了翻译平台结构，针对翻译平台的基本

控制回路进行改进，通过设计控制模型实现信息的精确翻

译，其翻译精度决定了交互式翻译平台的控制精度。

１　犚犖犖编码器控制下的交互式机器翻译平台结构

交互式机器翻译平台使用的结构为交互结构，通过旋

转框架确保平台的稳定性，合理插入ＲＮＮ编码器是确保实

现翻译平台控制技术的前提［５］。在ＲＮＮ编码器控制下的交

互式机器翻译平台根据交互结构，可以分为单级交互结构

和复合交互结构。

１１　犚犖犖编码器控制下的单级交互式机器翻译平台结构

单级交互结构使用的机械框架有两种，分别是二框架二

轴、三框架三轴。单级交互结构是目前交互式机器翻译平台

采用最多的机械结构，该结构构造简单，可靠性高，消耗成

本低。图１为交互式机器翻译平台二框架结构示意图。

图１中的交互式翻译平台二框架结构拥有２个框架，利

用稳定回路隔离外界信息在方位轴和俯仰轴上造成的扰动，

确保主动轴的设置项始终稳定。利用二框架设计的交互式

机器翻译平台难以隔绝外界信息在滚轴上造成的扰动，所
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图１　交互式机器翻译平台二框架结构示意图

以只能在不需要主动轴旋转的场合中应用。在翻译过程中，

ＲＮＮ编码器会自动控制，框架中的各轴与平台平行
［６］。在

二框架结构上加入滚动轴，形成三框架结构，利用平台工

作时产生的角速度，形成稳定的控制回路，确保翻译过程

的稳定性，在系统出现旋转，平台也能够正常运行。加入

滚动轴后，轴与轴之间的耦合性更加复杂，控制相对困难。

交互式机器翻译平台三框架结构示意图如图２所示。

图２　交互式机器翻译平台三框架结构示意图

１２　犚犖犖编码器控制下的复合交互式机器翻译平台结构

复合结构利用复合框架光学元件组成，翻译平台的每

个角都有两个旋转框架，置于外层的为外框架，置于内层

的为内框架，利用控制回路实现平台控制。交互式机器翻

译平台复合结构如图３。

图３　交互式机器翻译平台复合结构示意图

图３结构中的平台运行速度不同，ＲＮＮ编码器的安装

方式也不同，翻译平台可以分为两种交互式结构，一种是

ＲＮＮ编码器安装在内框架的结构，一种是ＲＮＮ编码器安

装在外框架的结构。当ＲＮＮ编码器安装在内框架时，利用

翻译元件构成稳定的控制回路，该回路能够确保控制精度，

被称为精控制回路。由内框架操控外框架工作，外框架在

随着角位移运动过程中，内框架始终处于中心位置，外框

架的控制回路随着内框架控制回路的，被称为粗控制回路。

平台内框架的控制器能够校正凭条工作速率，外框架的控

制器负责控制翻译速率。

２　交互式机器翻译平台基本控制回路研究

利用多框架控制交互式机器翻译平台，采用的控制方

法为整体控制法，为了扩大平台的工作范围，翻译平台的

内框架始终处于稳定工作状态，平台外框架随着内框架的

工作状态改变而改变［７］。平台内框架结构上装有ＲＮＮ编码

器，当平台工作时，外界信息产生的干扰会逐级耦合到主

动轴上，影响平台工作的稳定性。安装在内框架的ＲＮＮ编

码器能够感知到外界的干扰速率，筛选敏感信号，将得到

的敏感信号送到内框架的电机中，由电机产生控制力矩，

驱动电机工作，进而产生能够抑制干扰信息的运动，抵消

外界干扰速率，确保翻译平台视轴的稳定指向。在内框架

轴中同时加入传感器，传感器内部产生控制信号，由控制

回路传给外框架中的两个电机，使外框架随着内框架运行。

加入ＲＮＮ编码器后的交互式机器翻译平台的主要任务

是克服翻译过程平台振动，确保平台主动轴处于稳定状态。

为实现交互式机器翻译平台在短时间内准确高效地翻译语

言，平台基本控制回路应该具备如下功能：（１）稳定功能，

防止外界信息干扰平台运行，保证平台的稳定性； （２）锁

定功能，在确定翻译目标后，将目标锁定在特定位置；（３）

扫描功能，在大范围内，扫描需要翻译的信息，以便能够

快速准确获得翻译信息； （４）自动控制功能，在进行翻译

工作时，控制平台的翻译速率，实现自动控制。

为了保证交互式机器翻译平台能够实现多种功能，完

成多项任务，在平台结构中加入了多种控制回路，与ＲＮＮ

编码器结合运行，实现平台的速率控制工作、各设备工作

位置控制工作以及自动翻译控制工作［８］。

２１　交互式机器翻译平台速度稳定控制回路

交互式机器翻译平台中的速率稳定回路负责确保翻译过

程中平台的工作速率，是控制系统的关键回路。机器翻译平

台的速率控制回路共有两套，分别负责控制内框架速率和外

框架速率。速率稳定回路控制原理框图如下图４所示。

图４　速率稳定回路控制原理框图

图４中，ＲＮＮ编码器作为控制回路的测量元件，功率

放大器作为放大元件，利用速率校正器和电机形成反馈电

路。交互式机器翻译平台的主动轴在受到载体干扰后，会

发生惯性运动，测量出主动轴在惯性空间产生的角速度，

利用放大器将放大后的功率传给电机，由电机产生补偿力

矩，补偿力矩的大小与干扰信号力矩一致，但方向相反，

互相抵消，使平台在惯性空间的角速度为０，确保平台工作

稳定［９］。上图中的狑犻代表输入的角速度指令，在不同工作
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模式下，输入的速度指令不同，狑狅代表翻译平台速度控制回

路输出的速度信号，犕犱 为外界干扰信息产生的干扰力矩，

该干扰力矩会与框架上的干扰力矩以及平台设备转动过程

的摩擦力矩生成耦合作用。

２２　交互式机器翻译平台位置控制回路

位置回路主要是负责控制交互式机器翻译平台工作过

程中各信号所处的位置。由于机器翻译平台得到的输入指

令不同，所以位置回路执行的任务不同，可分为随动任务、

锁定任务和扫描任务。交互式机器翻译平台内外框架坐标

旋转关系如图５所示。

图５　交互式机器翻译平台内外框架坐标旋转关系

以犗为坐标原点，建立犗—犡犢犣坐标轴，其中犣犃、犣犅

表示外框架在犣 轴上所处的坐标点，犡犃、犡犅、犡犆、犡犇 表

示外框架在犡 轴上所处的坐标点，犢犃、犢犅、犢犆 表示外框架

在犢 轴上所处的坐标点，犣犪、犣犫 表示内框架在犣 轴上所处

的坐标点，犡犪、犡犫、犡犮、犡犱 表示内框架在犡 轴上所处的

坐标点，犢犪、犢犫、犢犮 表示内框架在 Ｙ轴上所处的坐标点。

内外框架通过传感器建立连接，当翻译数量大时，平台内

框架的各个轴都要位于零点位置，外框架利用随动回路跟

随内框架运动。随动回路与内外框架的传感器配合工作，

分析内框架与外框架之间的夹角，利用反馈环节补偿旋转

角。交互式机器翻译平台位置控制回路原理框图表示为下

图６的形式。

图６　交互式机器翻译平台位置控制回路原理框图

图６中，θ犲代表平台内框架输出角的位置，θ犈 代表平台

外框架输出角的位置。为了使平台中的翻译目标始终在工

作范围内，进行锁定工作，设定两个回路，利用三角波和

正弦波信号锁定目标位置，指令信号不同，锁定方式不同。

交互式机器翻译平台在加入ＲＮＮ编码器后，具备自动翻译

功能，在对翻译平台进行控制时，干扰力矩会分成摩擦力

矩和载体力矩，分析翻译平台工作过程产生的角速度，通

过速率校正器校正平台速率，利用驱动电机产生补偿力矩，

从而达到控制目的。

３　基于犚犖犖编码器交互式机器翻译平台稳定控制

通过控制回路确保交互式机器翻译平台的稳定性，利

用ＲＮＮ编码器进行控制工作。交互式机器翻译平台多安装

在智能设备中，很容易受到干扰信息以及输入的误差信息

影响，对其进行控制可以确保翻译精度。交互式机器翻译

平台内部安装的传感器会产生静态误差或动态误差，误差

大小与翻译速率有关，在对不明确信息进行翻译时，平台

的稳定性更差。为实现稳定控制，使用被动隔离法和主动

稳定法，在探测传感器上安装悬挂框架，以台体支撑框架，

台体内部加入敏感载体，在确定存在外界干扰信息后，产

生补偿力矩，平衡干扰信息对于机器翻译平台造成的影响，

确保机器翻译平台处于稳定的工作状态。交互式机器翻译

平台稳定控制工作流程如图７所示。

图７　交互式机器翻译平台稳定控制工作流程图

分析图７，平台各项参数经过初始化设置之后，翻译平

台执行翻译任务，ＲＮＮ编码器根据平台翻译信息数量以及

翻译内容进行编码，分析平台是否受到外界信息干扰，如

果未受到外界信息干扰，则不需要启动控制工作；如果受

到外界信息干扰，需要设定平衡力矩，进行控制，计算控

制效果，当达到优化后的控制效果，完成控制。

４　交互式机器翻译平台控制技术性能测试

为了证明本文研究的基于ＲＮＮ编码器的交互式机器翻

译平台控制技术的有效应和实用性，以Ｉｎｔｅｌ处理器作为硬

件环境，Ｗｉｎｄｏｗｓ１０为操控系统，运用对比法设计实验，

通过与传统技术进行对比，评估该控制技术性能。

４１　实验参数设置

设置实验参数如下：设定电源提供的电压为１５Ｖ，提

供的电流为５０Ａ，选用的翻译数据集来自于美国哈佛大学，
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开发软件为ＶｉｓｕａｌＣ＋＋软件，采用的编写语言为Ｃ语言，

处理器为数字信号处理器，利用人机操作界面分析控制技

术工作效果，设定外界干扰力矩为５５０ｇｆ．ｃｍ。

４２　实验条件

选用同一计算机生产的两台交互式机器翻译平台，在

互联网上下载翻译样本，样本精度为２０ｂｉｔ／ｓ，通过 ＭＡＴ

ＬＡＢ进行仿真实验，并对翻译信号进行去噪处理。

交互式机器翻译平台如图８所示。

图８　交互式机器翻译平台

４３　实验结果分析

利用上述实验参数和实验条件，选取伺服编码器的控

制技术和ＲＮＮ编码器的控制技术同时对同一交互式机器翻

译平台的翻译过程进行控制，分析加入常值干扰后的输入

响应曲线和输出响应曲线。

（１）常值干扰下的输入响应曲线对比如图９。

图９　常值干扰下的输入响应曲线

在常值干扰下，使用传统伺服编码器控制的控制技术

控制的交互式机器翻译平台，输入响应曲线波动最大值为

１．５ｍｒａｄ／ｓ，波动最小值为０．５５ｍｒａｄ／ｓ，在校正时，角速

度输出基本实现稳定。使用本文研究的ＲＮＮ编码器控制技

术控制的机器翻译平台输入角度最大波动值仅为０．４８

ｍｒａｄ／ｓ，输入最小波动值仅为０．２３ｍｒａｄ／ｓ，相较于传统控

制技术，波动得到明显减小，有效提高机器翻译平台的抗

干扰性能。

（２）常值干扰下的输出响应曲线对比如图１０。

观察图１０可知，通过伺服编码器控制的交互式机器翻

译平台得到的输出响应曲线波动最大值为可以达到１．７１

ｍｒａｄ／ｓ，波动最小值为０．６３ｍｒａｄ／ｓ。基于ＲＮＮ编码器设计

的控制技术可以保留伺服编码器的一切控制特征，并在此基

础上进行加强，减少干扰信号对交互式机器翻译平台造成的

影响，使翻译平台可以实现稳定无静差，加强翻译平台的动

图１０　常值干扰下的输出响应曲线

态响应性能，降低干扰信号对翻译平台造成的影响。

４４　实验结论

根据上述实验结果，得到如下实验结论：伺服编码器

具有的动态响应能力较差，虽然能够增加交互式机器翻译

平台的开环增益，但会降低平台运行过程中的稳定性，极

易受到外来信息干扰。

相较于伺服编码器对于交互式翻译平台的控制能力，

利用ＲＮＮ编码器研究的控制技术控制能力明显增强，能够

有效降低输入响应曲线和输出响应曲线的波动值，满足翻

译平台对稳定性和快速性提出的要求。该技术具有更高的

使用价值，在确保机器翻译平台工作稳定性这一方面发挥

关键作用。

５　结束语

文章利用ＲＮＮ编码器研究了一种新的交互式机器翻译

平台控制技术，利用视轴稳定机理研究控制方法，探讨了加

入ＲＮＮ编码器后交互式机器翻译平台的不同架构，着重分

析了复合框架结构，通过引入速率控制回路和位置控制回路

控制平台工作速度和信息所在位置，针对控制过程稳定性进

行优化设计，同时使用被动隔离法和主动稳定法确保控制工

作稳定执行。实验结果表明，设计的控制平台技术能够抑制

干扰信息在平台中的传播，确保翻译结果的稳定性。
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