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摘 要 针对强干扰及输出饱和条件下微小双星立体成像的构形保持问题 ，
提出

一

种基于观测器的抗干扰复合控

制策略 ． 根据立体成像双星跟飞运动机理 ， 建立双星相对运动动力学模型 ；
设计了

一

种 自适应干扰观测器 ， 可同时

实现系统状态和干扰信息的在线估计 ， 并采用 Ｌｙａｐｕｎｏｖ 稳定性理论和线性矩阵不等式技术给出观测器存在条件 ．

采用极点配置方法改善观测器系统的动态性能 ， 引入指数衰减因子提高控制器的收敛速度 ． 考虑执行机构的输出饱

和特性 ， 提出
一

种加权 ＰＤ＋ＬＱＲ 反馈与干扰前馈补偿的复合控制策略 ， 能够抑制未知干扰的影响 ， 保证系统的动

态和稳态性能 ， 具备双星构形保持控制能力 ． 仿真结果验证了所提算法的有效性 ．

关键词 双星编队 ，

立体成像 ，

ＰＤ＋ＬＱＲ 控制 ， 干扰观测器
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微小卫星遥感成像应用广泛 ［ｘ
． 利用遥感卫

星对 目标成像 ， 获取遥感 目标立体像对 ， 并经信息重

构和 图像处理后 ， 可以得到遥感 目 标的三维立体图

像 ，
这能够区分二维形状相似的 目标 ，

进而拓展遥感

卫星的应用范围 ， 提高图像识别准确度 ．

卫星编队技术在遥感立体成像应用 中得到广泛

应用 ， 相 比单星立体成像方式 ，
双星跟飞立体成像方

式利用双星同时对同一 目标成像实现立体图像信息

的获取 ， 具有单星结构要求低 、 成像质量高等优点 ．

卫星在轨飞行过程中 ，
会受到地球质量分布不均和非

球形 、 日 月三体引力 、 大气阻力 、 太阳光压等摄动力

的影响 ［

５
，

６

卩 导致编队构形逐渐发生变化 ， 因此需要

进行构形保持控制 ． Ｋｅ 等 采用 ＬＱＲ 控制策略 ，

对卫星编队在轨飞行过程中构形长期保持问题进行

研究 ，
证明了ＬＱＲ 控制策略的可行性 ． Ｗａｎｇ 等

使用 比例微分 （
ＰＤ

） 控制方法进行研究 ， 使双星编队

达到期望状态 ，
通过改变控制律中参数 ， 分析了控制

性能和能量消耗情况 ． Ｘ ｉｎｇ 等 Ｍ 为解决卫星编队

在摄动力干扰下易发散的 问题 ， 提出
一

种改进线性

二次型调节器 （

ＬＱＲ ）
的构形保持控制策略 ， 利用摄

动力误差最大界限范围 ，
对经典的线性二次型调节器

控制方法进行改进 ， 提高了卫星编队构形保持控制

时的鲁棒性 ． 针对空间环境对卫星编 队多重干扰的

情况
，

Ｌｅｅ
［

１ Ｑ
ｌ 提出

一

种结合非线性扰动观测器与渐

近跟踪控制的复合控制策略 ， 仿真结果表明 ， 存在干

扰的情况下 ， 提出的复合控制器可以显著增强干扰衰

减能力 ， 鲁棒性和位置控制精度得到有效改善 ． Ｗａｎｇ

等 Ｉ

１ １
１ 采用平均相对速度表示构形漂移率 ， 并引入平

均相对加速度 ， 将摄动下控制点的相对运动简化为匀

变速直线运动 ， 提出
一

种解析控制策略 ？Ｓ ｔａｒｉｎ 等 ［

１ ２
丨

使用标准 ＬＱＲ 控制器 ， 研究了无径向推力的卫星编

队控制 ， 仿真结果表明 ，
无径向控制推力控制器可以

为编队飞行提供构形保持控制 ， 使编队卫星迅速恢复

原始位置 ． Ｃｕ ｉ 等 ［

１ ３
１ 采用 ＬＱＲ 控制理论对 Ｊ

２ 摄

动下的编队构形保持进行研究 ，
通过仿真证明 ＬＱＲ

控制器可以较快消除编队卫星位置误差 ， 使编队卫星

回归期望位置 ． Ｌｅｅ
Ｍ 将空间环境和不确定质量对航

天器的多重扰动视为未知的外部扰动 ， 提出
一

种非线

性扰动观测器与渐近跟踪控制相结合的复合控制方

法 ，
通过前馈估计和补偿 ，

提高了航天器编队系统的

抗干扰能力 ， 实现了鲁棒跟踪控制 ． ＹＡＯＰ １ 设计了

干扰观测器对系统不确定性和外部干扰进行精确估

计 ， 并增加前馈补偿 ，
对系统进行控制 ， 增强了控制

器的控制精度和鲁棒性 ．

本文针对同轨双星跟飞立体成像构形保持问题 ，

考虑卫星运行过程中受到多种摄动力和未知扰动 ， 建

立包含未知干扰项的双星跟飞编队动力学方程 ． 然后

增广干扰变量为系统状态 ， 设计
一

种 自适应干扰观测

器
（
Ａｄａｐｔ ｉｖｅＤ ｉｓｔｕｒｂａｎｃｅＯ ｂｓｅｒｖｅｒ

，
ＡＤＯ

） 估计系统

干扰 ， 并利用 丑
〇〇 优化理论 ，

进一步抑制干扰估计误

差对干扰重构性能的影响 ． 同时 ， 采用 Ｌｙａｐｕｎｏｖ 稳

定性理论证明观测器误差系统的稳定性和收敛性 ，



９５６ Ｃｈｉｎ ．Ｊ ．ＳｐａｃｅＳｃｉ ． 空 间科学 学报２０ ２ １
，

４ １
（
６

）

利用线性矩阵不等式技术 （

Ｌ ｉｎｅａｒＭａｔｒ ｉｘＩｎｅｑｕａ ｌ ｉ ｔｙ ，

ＬＭ Ｉ
） 给出精确的观测器增益和干扰估计增益． 最终 ，

基于干扰前馈补偿控制思想 ， 提出
一种编队构形保持

抗干扰复合控制策略 ． 通过引入的 自适应权重函数可

以实现控制器的动态调节 ． 仿真结果表明 ， 所提算法

兼顾了ＰＤ 控制策略的稳态性能和 ＬＱＲ 控制策略

动态性能 ， 并对未知干扰具有较好的鲁棒性 ．

１ 双星跟飞编队动力学模型

根据双星立体成像需求 ， 同轨双星跟飞编队相对

运动系统构形设计如图 １ 所示 ， 由
一颗参考星和

一颗

跟随星组成 ，
以预定的编队构形运行在同

一太阳 同步

轨道上 ． 两星沿卫星飞行方向相隔
一

段距离 ， 呈前后

跟随状态保持立体成像期望构形 ． 可同时对地面 目标

进行遥感成像 ．

基于地心惯性坐标系和轨道坐标系 （

Ｈ ｉ ｌ ｌ 坐标

系 ）
， 建立参考星 跟随星三维空间动力学模型 ， 如图 ２

所示 ． 假设卫星运动轨道为圆轨道 ， 将卫星视为质点 ，

分别建立参考星和跟随星的动力学方程如下 ：

沪
ｍ
＝— ＋ ／ｍ

＋ Ｍｍ ， （
１

）

沪
ｓ
＝ ＋ ／ ｓ

＋
Ｍｓ

．⑵

其中 ，

ｒｍ 和 分别为参考星和跟随星相对地心的位

置矢量 ， ／ｍ 和 八 分别为地球非球形等摄动力对参

考星和跟随星带来的加速度 ，

ｗｍ 和 Ｗｓ 分别为控制

力对参考星和跟随星产生的加速度 ， ＾ 为地球引力常

数 ， 取 ＂
＝ ３９８ ６００ ｋｍ ．

ｓ

＿

２
．

式 （
１

） 与式 （

２
） 相减 ， 得到相对运动动力学方程

． ．． ． ｆ ＾
＊

ｓ ＼ ．ｎ

ｐ
＝ ｒ

ｓ

－

ｒｍ
＝

＾
－

Ｊ^
＋ ｆ

－

ｆｍ ＾ Ｕ
ｓ

￣

ｕｍ － （
３

）

其中 ， ｐ

＝

 ［

ｘ
， ｙ ，

ｚ
］

Ｔ
为跟随星相对参考星的位置矢量 ．

将式 （
３

） 转换到参考星轨道坐标系 ， 有

ｐ 
＋ ２ｕ； ｘ ｐ

＋ ｕ； ｘ
（
ａ； ｘ ｐ ）

＋ ｃｊ ｘ
／

９
＝

＂
（萣

—

§ ）

＋／ ｓ

＿

／ｍ ＋ Ｍ
ｓ

—

Ｗｍ ．

⑷

其中 ，

ｗ 为卫星编 队轨道角速度 ， 当参考星轨道为

圆轨道时 ， 参考星的轨道角速度 为常值 ， 即 ＾＝

［

００ｎ
］

Ｔ
，

ｔＪ＝

 ［

０００
］

Ｔ
， 可得到如下分量形式 ：

｛

Ｘ
－

２ｎｙ

－

３ｎ
２
ｘ＝

／ｘ＋ ｕｘ ，

ｙ
＋ ２ｎｘ

＝

ｆｙ
＋ ｕ

ｙ ， （
５

）

ｚ＋ ｎ
２
ｚ
＝

ｆｚ＋ ｕｚ
．

其中 ，

ｎ＝为参考星轨道角速率 ， ／ｘ ， 八 ， 厶

分别为摄动力 ／ ｓ

＿

／ｍ 在轨道坐标系下的 ３ 个坐标

轴分量 ； ％ ，

ｕ
ｙ ， 分别为控制力 ｔｉ

ｓ

－

ｕｍ 在轨道坐

标系下的 ３ 个坐标轴分量 ．

定义系统状态变量 Ａ：⑷ ＝

［

ｘｙｚｉ ；ｉ
］

Ｔ
为

三轴相对位置和速度 ， 期望运动状态 Ｘ
ｄ ；Ｙ⑷ ＝

［

ｘｙ为系统输 出 ，
期望输 出 Ｆ ｄ ； 可以得到双

星编队相对运动误差状态方程为

ｊ

Ｃ （
ｔ
）
＝ＡＣ （

ｔ
）
＋Ｂｕ

（
ｔ

）
＋ Ｂ ｄ

ｄ
（
ｔ
） ，

｛
ｒ
， （

ｔ
）
＝ＣＣ （

ｔ
）

．

其中 ，

ｄ⑷ 表示外部干扰 ，

Ｂ ｄ
＝Ｓ 表示干扰分布矩

图 １ 双星立体成像构形

Ｆ ｉｇ
． １Ｃｏｎｆｉｇｕ

ｒａｔ ｉｏｎｏ ｆｓｔ ｅｒｅｏ ｉｍａｇｉｎｇ
ｗ ｉ ｔｈ

ｄｏｕｂ ｌｅｓａｔｅ ｌ ｌ ｉ ｔｅｓ

图 ２ 参考星 跟随星编 丨
久运动模型

Ｆ ｉｇ
． ２Ｆｏｒｍａｔ ｉｏｎｍｏｄｅｌｏ ｆ ｒｅ ｆｅｒｅｎｃｅｓａｔｅ ｌ ｌ ｉ ｔ ｅ

ａｎｄｆｏ ｌ ｌｏｗ ｉｎｇ
ｓａｔｅ ｌ ｌ ｉｔｅ



陈 高 杰 等 ：
双星跟 飞 立体成像的构形保持控制 ９５ ７

阵 ， Ｃ⑷ 为状态跟踪误差 ， ⑷ 为测量输出残差 ， 有

Ａ
＝

Ｂ＝

〇
３

Ｉ
ｓ

３ｎ
２０ ００ ２ｎ ０

０ ０ ０—

２ｎ ０ ０

０ ０
—

ｎ０ ０ ０
＿

〇
３

，

Ｃ 二

［

〇
３！

３
］

，

Ｃ
＝Ｘ － Ｘ ｄ ，ｊ

ｊ

＝Ｙ － Ｙ ｄ ．

针对卫星编队飞行过程中 ， 受摄动力等因 素影

响 ，
星间距离逐渐发生变化 ， 状态跟踪误差 Ｃ⑷ 逐

渐增大 ， 表现为双星跟飞编队偏离预设构形 ， 需设计

合理的控制策略 ， 使编队恢复预设构形 ．

基于上述模型 ， 给出 以下合理假设 ．

假设 １ 外部干扰是时变可微信号 ，
且范数有界 ，

满足
｜ ｜

ｄ⑷ ｜ ｜

《 ｃｒ
，彡 ０ ．

假设 ２ 系统式 （
６

） 可观测 ．

假设 １ 要求干扰能量有限 ，
这符合实际情况 ，

也

普遍出现在很多现有研究中 ［

１ ６
，

１ ７
１

？ 假设 ２ 保证了观

测器系统存在 ．

这里给出本文需要用到的引理 ．

引理 １ ［

１ ８
１ 给定矩阵 Ａ４ 的全部特征值均

位于圆形稳定域 〇
（
〇

， Ｄ ， 当且仅当存在正定对称矩

阵 Ｑ ， 使得
－

ＱＱ （

Ａ ｏＩ
）
ｌ

〇

．

ｒ－

ｒ
２

ＱＪ

＜ ？

其中 ，

〇 与 ｒ 分别为圆形稳定域的圆心与半径 ，

ｒ 表

示 由矩阵的对称性得到的矩阵块 ．

２ 自适应干扰观测器设计

．

基于式 （
６

） ， 设计如下 自适应干扰观测器 ：

＿

＇

ｃ （
ｔ

）
＝ＡＣ （

ｔ
）
＋ Ｂｕ

（
ｔ

）
＋ Ｌ

［

ｒ
ｊ （

ｔ
）

－

ｆ
ｊ （

ｔ
） ｝
＋Ｂ ｄｄ （

ｔ
） ，

＜？
７⑴ ＝ 以⑷ ，

ｄ （ ｔ
）
＝ＦＣｅ

（
ｔ
）

．

（
７

）

其中乂⑷ 为估计状态 ， 々⑷ 为估计输出 ， 扣 ） 为估计

干扰 ，

ｉ 为观测器增益 ，

Ｆ 为干扰估计增益 ，

Ｉ 和 Ｆ

为待设计参数 ．

定义如下变量 ：

＜ｒ
（
ｔ
）
＝

ｒ
ｉ （

ｔ
）

－ （
８

）

ｄ
（
ｔ

）
＝

ｄ
（
ｔ

）

—

ｄ
（
ｔ
）

．

其中 ，

ｅ⑴ ，

ｔ
■

⑷ ，

３⑷ 分别表示状态估计误差 、 输出

估计残差 、 干扰估计误差 ．

由式 （
６

）
和

（
７

） ， 得到动态误差系统为

Ｄ
＝

（
Ａ
－

ＬＣ
〇
ｅ⑴

＋ 心⑴ ，

＜ｒ
（
ｔ
）
＝Ｃｅ

｛

ｔ
） ， （

９
）

．

ｋ
（
ｔ
）
＝ｄ

（
ｔ
）

－

ＦＣｅ
｛
ｔ
）

．

式 （
９

） 的增广状态方程形式为

ｒ６
（
ｆ
）
＝

（
Ａ －

ＬＣ
）
ｅ

（
ｔ
）
＋ Ｂ ｄｄ （

ｔ
） ，

＼ｒ （
ｔ

）
＝Ｃｅ

｛
ｔ

）
．

其中 ，

Ａ

Ｃ ＝

［

Ｃ

Ａ

＿０

〇
］

，ｅ ｛
ｔ

）

Ｂｄ

０

ｅ
（
ｔ

）

＇

ｄ
｛
ｔ

）

－ ｒ
〇

氏 ＝

ｕ

，

３⑴ ＝ ３⑷ ．

Ｌ

（
１ ０

）

Ｌ

Ｆ
＇

对式 （
１ ０

）
进行拉氏变换 ， 得到

ｒｅ
（
ｓ

）
＝Ｇ

ｓｄ （
ｓ

）
ｄ

｛
ｓ

） ，

 （
ｎ

）

＼
Ｇ

ｅｉ （
ｓ

）
＝

 ［

ｓＩ
－

（
Ａ － ＬＣ

） ］

１

Ｂ ｄ ．

可知 ， 估计误差 ＆⑴ 与未知外部干扰变化率 也幻 有

关 ，
且存在传递函数 Ｇ

ｇｄ （
Ｓ

） 关系 ．

定理 １ 考虑式 （
６

） 和式 （
７

） ，
如果存在观测器

增益矩阵 私 干扰估计增益矩阵 兄 常数 ”＞〇
， 当且

仅当存在矩阵 Ｆ
，
对称正定矩阵 Ｐ

， 使得
－

｛

ＰＡ ＹＣ
） Ｓ
＋ Ｉ

ｒ

ＰＢｄ

－

７
２

＜ 〇
’ （

１ ２
）

Ｐ

ｒ

ＰＡ ＹＣ －

ｏＰ

－

ｒ
２
Ｐ

＜０ ．

（
１ ３

）

则式 （
９

）
渐进稳定 ， 增益矩阵 ＺＡ 的全部

特征值被配置在稳定域 〇
（
〇

，

ｒ
） ，
且满足 ｉ？

〇〇 性能指

标 ｌ ｌ

＾ＷＷ Ｉ ｌ

ｏｏ彡７ ．

证明 选取 Ｌｙａｐｕｎｏｖ 函数为

Ｖ
（
ｔ

）
＝ｅ

Ｔ

（
ｔ

）

Ｐｅ
（
ｔ

）

． （
１ ４

）

显然 ，

Ｖ⑷ 是正定的 ？ 式 （

１４
）
对时间的导数为

Ｖ
（
ｘ

）
＝ ｅ

Ｔ

（
ｔ
）
Ｐｅ

｛
ｔ
）
＋ ｅ

Ｔ
（
ｔ
）
Ｐ＾

（
ｔ

）

＝

ｅ
ｒ

（
ｔ
）
 ［

（
Ａ
－

ＬＣｆＰ ＋ Ｐ
（
Ａ
－

ＬＣ
）
］ 

ｅ
（
ｔ

）
＋

２ｅ
Ｔ

｛
ｔ

）
ＰＢｄｄ ｛

ｔ
）

． （
１ ５

）

考虑 ｉ？
〇〇 性能指标 ， 有

ｌ ｜

Ｇ
ｇｄ （

ｓ
） ｜ ｜

〇〇
＝

ｓｕｐ ５
［

Ｇ
ｇｄ （？ ］

＜
７ ． （

１ ６
）

ＵＪ

其中 ，

斤
（ ０ 表示矩阵的最大奇异值 ．

对任意的时间 ｒ＞０
， 考虑

ｒＴ一

Ｊ
＼
＝ ［

ｅ
Ｔ

（
ｒ

）
ｅ

（
ｒ

）

－

ｒ
２

ｄ（
ｒ

）

ｄ
（
ｒ

） ］

ｄｔ ． （
１ ７

）



９５８ Ｃｈｉｎ ．Ｊ ．ＳｐａｃｅＳｃ ｉ ． 空 间科学 学报２０２ １
，

４ １
（
６

）

在零初始状态条件下 ， 有
「

ｒ

Ｊ
ｉ
＝ ［

ｅ
Ｔ
ｅ
－

ｒ
２

ｄ
Ｔ

ｄ＋－

Ｖ
［ ｔ

）
． （

１ ８
）

则 Ａ＜０
， 即

｜

Ｇ
ｅ

－

ｄ ｜Ｕ
＜

７ 的充要条件为

＼
（

Ｐ
｛
Ａ － ＬＣ

） ）
Ｓ＋ＩＰＢ ｄ

］

ｒ ２＜ 〇 ？ （
１ ９

Ｌｒ－

７
２

」

由 引理 １
， 将极点配置于给定的 圆形稳定域 ０

（
０

，

７

＇

） ，

可得式 （

１ ３
） 成立 ．

注 １ 选择不同 的稳定域 ０
（
０

， 可调整系统的

暂态性能 ， 常数 〇 与系统的收敛速度相关 ， 常数 ｒ 与

系统的超调量相关 ， 合适的稳定域 〇
（
〇

，

？

■

） 可保证系

统具有快速收敛速度的 同时不会 出 现较大超调董 ．

３ 控制策略设计

量消耗． 参数 Ｑ 表示 ＬＱＲ 控制系统具有指数稳定性 ，

即

ｌ ｉｍｅ
（
ｔ

）
ｅ
ａ ｔ

＝０ ． （

２４
）

ｔ
—

＞ ０〇

此时 ， 设计得到的 ＬＱＲ 控制系统中的状态误差收敛

速度快于 ｅ⑴ ｅ
－

吒

３ ． ３ＰＤ＋ＬＱＲ 复合控制策略

ＰＤ 控制和 ＬＱＲ 控制方法均可实现双星跟飞立

体成像的构形保持控制 ，
且 ＰＤ 控制具有更好的稳态

性能 ，

ＬＱＲ 控制则具有更好的动态性能和鲁棒性 ＠ １

．

本文综合 ＰＤ 与 ＬＱＲ 两种控制方法的优点 ， 提出
一

种基于 自适应权重调节的 ＰＤ＋ＬＱＲ 反馈控制与干

扰前馈补偿的复合控制策略 ，

工作原理如图 ３ 所示 ．

本文所提出 的复合控制方法如下 ：

３ ． １ＰＤ 控制策略
ｕ

（
ｔ
）

＝

 ［

１
－

？
（
ｉ
） ］

？
Ｐｄ （

ｉ
）
＋ Ｋ－

（
ｔ
）
ｕ

ｉｑｔ （
ｔ
）
＋Ｕｄ ｛

ｔ
）

．（
２５

）

ＰＤ（
Ｐ ｒｏｐｏｒ ｔ ｉｏｎａｌ

－Ｄｅ ｒ ｉｖａｔ ｉｖｅ
）
控制策略是基于

期望值和测量值的 比例 以及微分误差加权和的一种

反馈调节控制器 ． 控制系统可表示为

ｕ
ｐｄ （

ｔ
）
＝Ｋ

ｐ
ｅ

（
ｔ
）
＋Ｋｄ＾． （

２０
）

其中 ，

ｕ
ｐｄ⑷ 表示 ＰＤ 控制输入 ．

３ ． ２ＬＱＲ 控制策略

ＬＱＲ （

Ｌ ｉｎｅａｒ
Ｑｕａｄｒａｔ ｉ ｃＲｅｇｕｌａｔｏｒ

）
控制策略是

以状态空间表示的线性系统为控制对象 ，
通过确定状

态反馈控制矩阵 使 目 标函数 Ｊ
２ 最小化的线性二

次型性能指标最优控制器 ！

１ ９
１ 基于 ＬＱＲ 控制策略

的双星跟飞立体成像的构形保持控制 问题 ， 即寻找合

适的控制 函数 ｗ
ｌ ｑ ｒ⑷ ， 使得双星相对距离满足期望

要求 ？

设计 目 标函数为
？

〇〇

Ｊ２
＝ｅ

２ａ Ｔ

［

ｅ
Ｔ

（
Ｔ

）Ｑｅ
｛
Ｔ

）
＋ｕｌ

ｉ

ｒ （
Ｔ

）
Ｒｕ

ｉｑ ｒ （
Ｔ

） ］

ｄ ｔ ．（

２ １
）

其中 ． Ｑ 和 ｉ？ 为对称正定矩阵 ， 分别表示状态误差

和控制输入的权重矩阵 ；

ａ＞０
， 表示指数衰减上限 ．

存在最优控制律

ｕ
］ ｑｒ

＝－Ｋｅ
（

ｔ
）

． （
２２

）

其中 ，
状态反馈增益矩阵 尺 ＝

■Ｒ
＾
Ｓ
Ｔ

Ｊ
０

．Ｐ 为正定

对称矩阵 ，
通过求解如下 Ｒ ｉｃｃａｔ ｉ 微分方程得到 ， 即

Ｐ
（
Ａ＋ａｌ

）
＋

 （
Ａ ＋ ａＩ

）

Ｔ
Ｐ＋

Ｑ
̄

ＰＢＲ
ｌ

Ｂ
Ｔ
Ｐ＝ ０ ． （

２ ３
）

注 ２ 权重 Ｑ 影响控制过程的响应速度 ， 即影

响系统暂态性能 ； 权重 ｉ？ 影响控制过程中系统的能

其中 ，

ｗ
Ｐ ｄ⑴ 表示 ＰＤ 控制输入 ，

ｕ
ｌｑ ｒ⑷ 表示 ＬＱＲ

控制输入 ，

ｕｄ⑴ 表示前馈补偿控制输入 ，

Ｋ⑷ 表示

自适应权重函数 ． 考虑执行机构的输 出饱和特性 ， 可

得控制器最终输入为
＇

Ｉ Ｏ Ｎ
，ｕ⑴＞ １ ０ Ｎ

；

Ｕ
ｉ ｛

ｔ
）
＝ ＜ｕ

（
ｔ
） ：

—

Ｉ Ｏ Ｎ＜＜Ｉ Ｏ Ｎ
，ｉ＝ ｘ

＾ ｙ ＾

ｚ
＼

，

－

Ｉ Ｏ Ｎ
，ｕ

｛
ｔ

）＾
－

Ｉ Ｏ Ｎ ． （
２６

）

定义权重函数

ｎ
（
ｔ

）
＝

ｔａｎｈ
｜

ｆｃｅ
（

ｔ
）

｜

． （
２７

）

其中 ，

ｆｃ 表示误差调节增益 ． ｅ⑴ 较大时 ，

《⑴ 接近

于 １
， 控制器以 ＬＱＲ 控制为主 ， 系统具有更快的响应

速度 ；

ｅ⑴ 较小时 ，

ｋ⑷ 接近于 ０
， 控制器以 ＰＤ 控制

为主 ，
系统具有更小的稳态误差 ．

定义前馈补偿控制器

Ｕｄ ｛
ｔ
）
＝－Ｋ

ｄｄ （
ｔ

）
． （

２８
）

图 ３ＰＤ＋ＬＱＲ 控制工作原理

Ｆ ｉｇ
． ３Ｐｒ ｉｎｃ ｉｐ ｌ ｅｏ ｆ ＰＤ＋ＬＱＲｃｏｎｔ ｒｏ ｌ ｌ ｅｒ
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其中 ，

Ｋ
（ 丨

＝ Ｂ
＋
Ｂ ｄ ，

Ｂ
＋
表示矩阵的 Ｍｏｏｒｅ

－Ｐｅｎｒｏｓ ｅ

逆矩阵 ．

注 ３ 误差调节增益 ｆｃ 越小 ， 随着系统误差 ｅ⑷

收敛 ． 控制器中 由 以 ＬＱＲ 控制成分为主向以 ＰＤ 控

制成分为主的过渡速度越快． 通过调节增益 ｆｃ
， 可获

得
一

个综合 了ＰＤ 控制与 ＬＱＲ 控制优势的均衡控

制策略 ．

注 ４ 基于观测器重构的干扰信息 ， 在控制器中

引入干扰前馈补偿项 ， 可有效抑制未知干扰对控制系

统的影响 ．

４ 实验仿真与分析

为了验证 ＰＤ＋ＬＱＲ 控制方法在遥感立体成像

情况下双星编 队构形保持的有效性 ，
基于系统式 （

６
） ，

对 ＰＤ
，ＬＱＲ 以及本文复合控制方法三种控制策略

开展对比仿真实验与分析 ． 系统参数设计 ： 衰减上限

ａ
＝０ ． ６

， 误差调节增益 Ａ ；
＝

５
， 极点配置 ０

（

—

６０
，

５８
） ，

由 定理 １ 求解得到观测器设计参数

Ｌ＝

２９ ． ５ ８

０

０

４８２ ． ０８

－

０ ． ０３

０

０

２ ９ ． ５８

０

０ ． ０３

４８ ２ ． ０８

０

０

０

２９ ． ５８

０

０

４８２ ． ０ ６

＂

３３ １ ７ ． ０８一

０ ． ２ ６０

Ｆ＝０ ． ２ ６３３ １ ７ ． ０８０

０ ０３３ １ ７ ． ０３

设外界干扰在 Ａｙ ，

ｚ 轴的分量分别为

ｄ
（
ｔ
） ｘ
＝１ ． ０ ｓ ｉｎ

（
７ｒｔ

） 

Ｎ
，Ｏ ｓ＜＾＜２０ ｓ

；

＜ｄ
（
ｔ

） ｙ
＝

０ ． ５ ｓ ｉｎ
（
７ｒ ＾

） 

Ｎ
，０ ｓ ＜亡＜ ２０ ｓ

；

ｄ
（ ｔ ） ｚ

＝—０ ． ５ ｓ ｉｎ
（
７ｒ ＾

） 

Ｎ
，Ｏ ｓ＜ｔ＜２０ ｓ ．

其他相关参数选取见表 １ ．

首先不考虑干扰前馈补偿
，
图 ４？６ 分别表示 ｘ

轴控制响应效果输出 、
２／ 轴控制响应效果误差 、

ｚ 轴

控制响应效果误差范数 ，
以 ：Ｔ 轴为代表 ， 对仿真结果

进行分析 ， 系统响应相关性能指标列于表 ２ ．

由 图 ４？６ 和表 ２ 可以看出 ，

三种控制策略均可

使编 队构形收敛至期望值 ． 通过对 比
， 在系统响应

的动态过程中 （误差较大时 ） ， 本文所提出 的控制器

以 ＬＱＲ 控制成分为主 ， 系统响应速 度快 、 调节时 间

表 １控制器仿真参数设置

Ｔａｂ ｌｅ１Ｃｏｎｔ ｒｏ ｌ ｌｅ ｒｓ ｉｍｕ ｌａｔ ｉｏｎ

ｐａｒａｍｅ ｔｅ ｒｓｓｅｔ ｔ ｉｎｇ

相关参数 设置值

轨道高度 ／ｉ＝５００ ｋｍ

仿真时间 ｔ
＝

３０ ｓ

ＰＤ 控制参数 Ｋ
ｐ
＝

４ ． ５０ｘ
 ［

１００
； 
０１０

； 
００１

］

Ｋｄ
＝ ８ ． １ ５ｘ

 ［

１００
；

０１０
；

００１
］

ＬＱＲ 控制参数 Ｑ
＝

ｄ ｉａｇ （ ［

ｌ１ １ １ １ １
］ ）

Ｒ 
＝

ｄ ｉａｇ （ ［

ｌ１１
］ ）

ＰＤ＋ＬＱＲ 控制 ＰＤ
，

ＬＱＲ 控制对应值

参数 （保证对比试验的公平性 ）

构形偏离量 Ａｘ＝ ２ ０ ｍ
，Ａ ｔ

／

＝ １ ０ ｍ
，Ａ ｚ＝— １ ０ ｍ

轨道角速率 ｎ
＝１ ． １ ０８５ｘ１ ０

＿

３

ｒａｄ －

ｓ

＿

１

地球引力常数 ／
ｉ
＝

３ ９８ ６００ ｋｍ
３

．

ｓ

—

２

表 ２ＰＤ
，

ＬＱＲ 和 ＰＤ＋ＬＱＲ 控制器对比

Ｔａｂ ｌｅ２Ｃｏｍｐａｒ ｉ ｓｏｎｏ ｆＰＤ
，ＬＱＲａｎｄ

ＰＤ＋ＬＱＲｃｏｎｔ ｒｏ ｌ ｌｅ ｒ ｓ

控制器
上升

时间 ／
ｓ

超调

量／ （
％

）

调节

时间 ／
ｓ

稳态

误差 ／
ｍ

ＰＤ ３ ． ６４ ０ ． ８５ ６ ． ３８ ０ ． １ ６
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馈补偿项后 ， 系统响应速度加快 ， 稳态误差减小 ， 鲁

棒性能和控制精度得到提高．

５ 结论

以双星立体成像构形保持为研究对象 ， 针对卫星

存在外部摄动力和未知干扰影响的问题 ， 结合观测器

思想和优化理论 ， 设计了 自适应干扰观测器 ，
对时变

干扰进行在线估计 ． 采用 ＬＭ Ｉ 技术求解观测器设计

参数 ， 数值稳定性高． 引入的极点配置环节能够提高

干扰估计系统与控制系统的收敛速度 ， 并且降低系统

超调量 ． 然后提出 了
一

种基于前馈补偿 ＋ 反馈的双

星编队立体成像构形保持复合控制方法 ， 在保证
一

定

的稳态性能情况下 ， 具有 良好的动态特性 ． 其中 ， 自适

应权重函数可动态调节 ＰＤ 控制和 ＬＱＲ 控制的相对

控制作用 ， 降低控制系统的保守性 ． 增加的前馈补偿

项有效增强了系统的鲁棒性 ． 最后 ，
通过仿真实例证

明该方法能够有效抑制干扰的影响 ， 实现双星构形保

持抗干扰控制 ．
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