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摘 要: 为解决航空相机摆扫成像过程中存在的像旋问题，采用四通道双向控制系统对像旋进行补偿。在系统中，基于鲁棒内

环补偿器结构进行了内环补偿器设计。首先利用 H∞混合灵敏度优化方法求解鲁棒内环补偿器中的鲁棒控制器，再结合参考

模型确定系统的滤波器，进而得到系统化设计的内环补偿器。保证系统鲁棒稳定性的同时尽可能提高干扰抑制性能，进而在两

者间折衷提高双向控制像旋补偿精度。实验结果显示，本方法能够有效抑制等效干扰的影响，提高消旋补偿的精度。动态扫描

下位置补偿误差的最大值和均方根分别为 ( 1． 81 × 10 －3 ) °、( 5． 224 74 × 10 －4 ) °，与传统设计相比，补偿误差分别减小了

41． 99%、41． 73%，提高了四通道双向控制系统的像旋补偿精度。
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Design of internal-loop compensator in bilateral control for image
spin compensation of aerial camera
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Abstract: In order to solve the image spin problem in scanning imaging process of aerial camera，a four-channel bilateral control system
is adopted to compensate the image spin． In the system，the internal-loop compensator is designed based on robust internal-loop
compensator structure． Firstly，H-infinity mixed sensitivity optimization method is adopted to solve the robust controller in robust
internal-loop compensator． Secondly，the filter of the system is determined according to the reference model，then the systematically
designed internal-loop compensator is obtained． It is very important to improve the interference suppression performance as much as
possible while guarantee the robust stability of the system，then the bilateral control image spin compensation accuracy of the system is
improved through compromising between interference suppression and robust stability． Experiment results show that the proposed method
can effectively suppress the influence of equivalent disturbance and improve the image spin compensation accuracy． The maximum and
root mean square ( ＲMS) values of the position compensation errors under dynamic scanning are ( 1． 81 × 10 －3 ) °，( 5． 224 74 ×
10 －4 ) °，respectively． Compared with traditional control system using disturbance observer，the compensation errors under dynamic
scanning for the proposed system are reduced by 41． 99%，41． 73%，respectively． So the image spin compensation accuracy of the four-
channel bilateral control system is improved．
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1 引 言

资源普查、地形测绘、军事侦察等许多领域迫切需要

宽覆盖、高分辨率的遥感成像系统［1-5］。由于成像光学系

统视场角是有限的，工程中常采用摆扫成像方式提高成

像覆盖范围［6-7］。另一方面，为获得高分辨率图像，需增

大光学系统的焦距和口径，从而增大了成像系统的尺寸

和旋转惯量［8］，增加了控制整机摆扫所需能量且难以提

高扫描速度和效率。在光学镜头前加一个与光轴成 45°
的扫描反射镜，固定光学系统( 透镜) ，通过旋转扫描反

射镜实现扫描成像则可解决这一问题［9］。在扫描反射镜

旋转过程中，像会随着摆扫指示角的变化而绕光轴旋转

从而产生了像旋［10］。像旋会造成图像模糊，对比度下

降，影响成像质量，严重时会产生信息丢失，图像无法拼

接，必须予以补偿［8，11］。
目前，实现像旋补偿的方法有电子消旋法、光学消旋

法、机械消旋法 3 种［12］。光学消旋法缺点是视场角较

小，适用波段窄，增大相机体积和重量。电子消旋法会导

致边缘视图缺失，且视图精度取决于旋转算法、插值算法

的精度。相比而言，机械消旋法又称为探测器旋转消旋

法，具有高速、实时、便于安装和装调等优点，被高成像质

量航空相机广泛采用。将探测器与 45°扫描反射镜连接

在一起，实现两者同步转动是常采用的机械消旋方法，由

于连接方式的不同，可分为机械联动方式或伺服电机驱

动方式。机械联动方式存在空回、打滑、松动等非线性问

题，限制了像旋补偿性能提升。伺服电机驱动方式无机

械联动缺陷，但存在系统非线性、摩擦力、振动、外界扰动

力等 扰 动 因 素，降 低 了 系 统 稳 定 性 能 和 电 机 同 步 性

能［6，13］。在摆扫成像系统中，采用传统的伺服电机驱动

方式实现扫描镜与探测器之间的位置、速度同步是非常

困难的。
在多机器人触觉遥操作控制领域中，双向控制采用

位置 /力混合控制方法［14］将不同电机的位置响应、受到

的力矩作用均衡到一起实现两电机的联动和位置同步。
为提高双向控制系统的透明性，实现零误差位置跟踪，四

通道 /三通道等控制结构相继被提出，Hieno T 等人［15］验

证了不同控制结构下双向控制系统的稳定性和透明性。
当通信延时为零时，四通道双向控制系统具有较高透明

性; 田大鹏等人［16-17］首次提出将遥操作领域双向控制引

入消旋补偿的思想，并采用四通道控制结构实现了高精

度像旋补偿; 李昕阳等人［6］在航空相机摆扫成像系统中

进行了应用。在过去的设计中，主要将双向控制结构应

用于像旋补偿系统以获得更高的补偿精度，并采用干扰

观测器( disturbance observer，DOB ) 进一步提高系统性

能，未对双向控制结构下内环补偿器设计进行研究。

DOB 对外部干扰和系统参数变化具有很强的抑制

能力，可以显著提高伺服系统的干扰抑制性能，在高性能

伺服系统中得到广泛应用［18-19］。在 DOB 基础上，采用

H∞方法设计内环补偿器中的控制器，通过混合灵敏度

优化设计方法降低 DOB 系统在低频域的灵敏度，得到鲁

棒内环补偿器( robust internal-loop compensator，ＲIC) ，从

而提高系统控制性能。该方法已应用于鲁棒稳定系统设

计［20］、非线性系统研究［21］以及飞行器设计［22］，但尚未有

将其与双向控制消旋相结合的研究。
对四通道双向控制像旋补偿系统中内环补偿器系统

化设 计 进 行 了 研 究，将 内 环 补 偿 器 设 计 为 ＲIC 结 构

DOB，根据混合灵敏度优化方法设计 H∞ 控制器，得到系

统化设计的 DOB，使系统在低频域具有更小的灵敏度，改

进了四通道双向控制像旋补偿方法。通过实验验证，提

高了摆扫成像系统在伺服电机驱动下的同步性能，提高

了像旋补偿精度。

2 摆扫式航空相机像旋补偿控制模型

摆扫式航空相机由 45°扫描反射镜、光学透镜和成像

平面三部分组成，如图 1 所示。在地面、45°扫描反射镜、
成像平面上建立相应坐标系，分别为地物坐标系 O-X-Y-Z、
参考坐标系 O0-X0-Y0-Z0、像面坐标系 O1-X1-Y1，3 个坐标

系满足右手定则。O0 和 O1 在光学透镜光轴上，X0 轴与

X 轴延长线重合，X1 轴与 X 轴平行，Y0 轴、Y1 轴与 Y 轴平

行，Z0 轴与光轴重合且平行于 Z 轴。成像过程中，45°扫

描反射镜以角速度 ω 绕 Z0 轴旋转，规定如图旋转方向为

正( 沿 Z0 轴方向看，顺时针为正) 。

图 1 摆扫式航空相机成像示意图

Fig． 1 Imaging schematic diagram of scanning
aerial camera

初始 状 态 下，沿 光 线 E0O0 方 向 入 射 的 目 标 向 量

A0 =［xE0
，0，zE0

］T ( xE0
＞ 0，zE0

＜ 0) ，经成扫描反射镜和

光学透镜两次成像后，由物像转换公式［10，17］可推导出目
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标像矢量 A'0 = ρ［－ zE0
，0，xE0

］T，ρ ＞ 0 为光学组件缩放

比。则物点 E0 在像平面坐标系 O1-X1-Y1 下的像点 F0 为

( x1F0
，y1F0

) = ( － ρ·zE0
，0) 。当 45°扫描反射镜绕 Z0 轴旋

转角度 θ( θ ＜ 0) 时，沿光线 E1O1 方向入射的目标向量

A1 = ［xE0
·cosθ，xE0

·sinθ，zE0
］T 经两次成像后的目标像

矢量为 A'1 = ρ［－ zE0
cosθ，－ zE0

sinθ，xE0
］T 。则物点 E1 在

像平面坐标系 O1-X1-Y1 下的像点 F1 坐标为 ( x1F1
，y1F1

) =
( － ρ·zE0

cosθ，－ ρ·zE0
sinθ) 。像点 F0 绕 Z0 轴转动角度

θ 后与像点 F1 重合。
于是，当成像平面与 45°扫描反射镜以相同方向、相

同角速度转动时，能实现像旋补偿［17］。

3 基于四通道双向控制的像旋补偿方法

像旋补偿四通道双向控制系统如图 2 所示，系统主

要由扫描机构和补偿机构两部分组成，分别驱动 45°反射

镜和成像探测器旋转。扫描机构和补偿机构均采用内环

与外环相结合的方式，外环包括位置控制器、力矩控制

器、扫描控制器和速度补偿器，统称为外环控制器，作用

是保证系统的性能指标。内环补偿器构成扫描机构和补

偿机构的内环部分，作用是抵消系统建模误差、参数变化

和外界扰动等不确定性，减小系统实际模型与名义模型

之间的误差。两机构之间建立了 4 条信息通道，传递两

电机的角度、力矩信息，实现高精度像旋补偿。扫描电

机、补偿电机频域模型为:

Θi ( s) = Gi ( s) ( Uri + Dei ) ( 1)

Gi ( s) = 1
Jin s

2 + Bins
［1 + Δ i ( s) ］( i = s，c) ( 2)

式中: Jin 和 Bin 分别表示电机名义模型的转动惯量和阻

尼系数，Uri、Dei、Θi 分别为控制输入 uri 、飞行扰动等因素

带来的外界干扰 dei 、电机输出 θi 的频域模型，Δ i ( s) 为

电机模型的不确定项。下标 s 和 c 分别表示扫描电机和

补偿电机。电机名义模型为 Gin ( s) = 1
s G' in ( s) ，G'in ( s)

= 1
Jin s + Bin

。

力矩控制器 C1、C2、C3、C4 采用力矩增益为 KT 的比

例控制器，位置控制器 C5、C6、Cs、Cc 采用比例增益为 KP

和微分增益为 KD 的比例微分控制器。
C1 = C2 = C3 = C4 = CT = KT ( 3)

C5 = C6 = Cs = Cc = CP ( s) = KP + KDs ( 4)

扫描控制器 Csc根据电机转动角度 θi 和旋转控制指

令 θ 产生力矩 τs 和 τc，实现扫描电机和补偿电机的调速

控制。对应的频域模型为:

Τi = Csc ( Θ － Θi ) ( i = s，c) ( 5)

图 2 像旋补偿四通道双向控制系统

Fig． 2 Four-channel bilateral control system for
imaging spin compensation

假定内环补偿器下两电机存在不确定项 Δ' i ( s) ，当

两个速度补偿器分别为 Cvs = ( Bx － Bsn / Jsn ) s，Cvc = ( Bx

－ Bcn / Jcn ) s ，其中 Bx = max( Bsn / Jsn，Bcn / Jcn ) ，状态变量

uxi 与转动角度 θi 的传递函数可统一为:

珔Gin = 1
s2 + Bxs

［1 + Δ' i ( s) ］ ( 6)

系统中转动角度 θs、θc 与指令 θ 的动态特性为:

Θs = 珔Gsn［CP ( s) ( Θc － Θs ) + CT ( Ts + Tc ) ］ ( 7)

Θc = 珔Gcn［CP ( s) ( Θs － Θc ) + CT ( Ts + Tc ) ］ ( 8)

当 珔Gsn = 珔Gcn［1 + Δsc ( s) ］时，可得到两电机的联动

关系式为:

Θs － Θc = 2
s2 + Bxs

［1 + Δx ( s) ］CP ( s) ［0 － ( Θs －

Θc) ］+ Dd ( 9)

Θs + Θc = 2
s2 + Bxs

［1 + Δx ( s) ］CTCsc［2Θ － ( Θs +

Θc) ］+ Da ( 10)

Δx ( s) = Δ' c ( s) +
Δsc ( s)

2 +
Δsc ( s) Δ' c ( s)

2 ( 11)

Dd = Δa ( s) CTCsc［2Θ － ( Θs + Θc ) ］ ( 12)

Da = 2Δa ( s) CP ( s) ( Θc － Θs ) ( 13)

Δa ( s) = 珔Gsn － 珔Gcn ( 14)

在外环控制器确定的情况下，设计优质内环补偿器，

降低不确定项 Δ' i ( s) 、Δsc ( s) ，根据式( 9 ) 和( 10 ) ，可充

分实现 Θs － Θc = 0，Θs + Θc = 2Θ。从而减小 θs、θc、θ
之间的误差，提高系统的补偿精度。
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4 基于内环补偿器的分析和设计

4． 1 内环补偿器分析

采用伺服驱动方式实现像旋补偿过程中，飞行扰动

dei 和模型不确定项 Δ i ( s) 是导致控制误差和影响系统鲁

棒稳定性的主要原因，可以通过内环补偿的方式对其进

行抑制，从而提高四通道双向控制结构下像旋补偿精度。
由式( 15) 把 dei 和 Δ i ( s) 表示为等效干扰 di 。

di = Δ i ( s) uri + ［1 + Δ i ( s) ］dei ( 15)

图 3 DOB 系统及相应内环补偿器

Fig． 3 DOB system and corresponding internal-loop
compensator

扰动观测器方法具有很好的干扰抑制性能，并广泛

应用于高性能伺服系统。如图 3( a) 所示，针对电机系统

存在的干扰，采用名义模型的逆和一个低通滤波器设计

的 DOB 系统能够实时估计等效干扰 d̂i ，然后在控制输入

信号中引入补偿，抵消由系统的建模误差、参数误差和外

界扰动等带来的不确定性，使系统的实际模型与名义模

型之间的误差趋近于零，从而抑制扰动对系统的影响，保

证系统对飞行扰动 dei 和模型不确定项 Δ i ( s) 的鲁棒稳

定性。目前，像旋补偿伺服控制系统中常采用的内环补

偿器为图 3( b) 所示的 DOB 结构。
由于低通滤波器 Qi ( s) 决定了 DOB 系统的干扰抑

制能力和鲁棒性等性能，实现高性能鲁棒运动控制系统

的关键在于设计低通滤波器［21］。DOB 系统普遍通过选

取方式挑选出合适的低通滤波器，使选取的滤波器满足

系统需要的干扰抑制能力，并在此基础上分析系统的鲁

棒性。目前，基于伺服驱动的高精度像旋补偿系统［6，17］

正是采用这种传统设计方法，该方法的缺点是每次设计

后均需检验系统干扰抑制能力和鲁棒性，设计过程相对

繁琐，且设计结果与最优结果存在偏差。
图 4( a) 为基于 ＲIC 结构 DOB 系统是基于 H∞ 混合

灵敏 度 优 化 设 计 的 干 扰 观 测 器，能 够 通 过 参 考 模 型

Gim ( s) 和控制器 Ki ( s) 直接设计系统滤波器，实现滤波

器的最优化，这是一种系统化的设计方法。为进一步提

高像旋补偿四通道双向控制系统的鲁棒性和干扰抑制能

力，可将内环补偿器设计为图 4( b) 所示的基于 ＲIC 结构

DOB 内环补偿器。

图 4 基于 ＲIC 结构 DOB 系统及相应内环补偿器

Fig． 4 DOB system based on ＲIC structure and
corresponding internal-loop compensator

定义开环传递函数如下:

Lim ( s) = Ki ( s) Gim ( s) ( 16)

根据图 4( a) ，可推导出关于 θi 的输入输出模型为:

Θi = ［{ 1 + Lim ( s) } uir + dei － Ki ( s) ξi］
Gi ( s)

1 + Li ( s)
，

Li ( s) = Ki ( s) Gi ( s) ( 17)

由式( 17) 可知，基于 ＲIC 结构 DOB 系统的灵敏度函

数和补灵敏度函数分别为:

SiＲIC ( s) = 1
1 + Li ( s)

( 18)

TiＲIC ( s) =
Li ( s)

1 + Li ( s)
( 19)

灵敏度函数 SiＲIC ( s) 和补灵敏度函数 TiＲIC ( s) 分别

反映了系统对干扰 dei 和噪声 ξi 的抑制能力，函数越小，

系统对干扰和噪声的抑制效果就越强。只要把灵敏度函

数和补灵敏度函数设计得足够小，就能实现基于 ＲIC 结

构 DOB 系 统 的 最 优 化 性 能。由 于 存 在 恒 等 关 系 式

SiＲIC ( s) + TiＲIC ( s) = 1 ，在设计中不可能同时实现两函数

最小，需要进行折衷。根据小增益定理，使系统满足鲁棒

稳定性的充分条件是:
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Δ i ( jω) ＜ 1
TiＲIC ( jω)

ω ( 20)

在 珚σ( Δ i ( jω) ) ＜ WiT ( jω) ，ω 条 件 下，使 式

( 20) 成立的充分条件可变换为:

WiT ( s) TiＲIC ( s) ∞
＜ 1 ( 21)

判定系统满足最优干扰抑制性能条件为:

min
Ki( s)

WiS ( s) SiＲIC ( s) ∞
＜ 1 ( 22)

式( 21) 和( 22) 构成了判定满足基于 ＲIC 结构 DOB
系统鲁棒稳定性和最优干扰抑制性能的设计评价函数，

WiT ( s) 和 WiS ( s) 分别为补灵敏度函数和灵敏度函数特

性的权函数，反映了噪声和干扰的频谱特性。由式( 21)

和( 22) 可以确定内环补偿器中最优控制器 Ki ( s) 。
当参考模型 Gim ( s) 满足式( 23) 和( 24) 时，基于 ＲIC

结构 DOB 系统可等价简化为 DOB 系统［20］。
Gim ( s) = G'in ( s) ( 23)

Qi ( s) =
Lim ( s)

1 + Lim ( s) ( 24)

于是，通过设计参考模型 Gim ( s) ，结合控制器 Ki ( s)
便可得到系统内环补偿所需的滤波器，关系式为:

Qi ( s) =
Ki ( s) Gim ( s)

1 + Ki ( s) Gim ( s) ( 25)

4． 2 内环补偿器设计流程

依据上述内容，设计内环补偿器的步骤如下:

1) 设计合适的权函数 WiT ( s) 和 WiS ( s) ;

2) 根据式( 21) 和( 22) 得到图 4 ( b) 中的控制器的最

优解 K*
i ( s) ;

3) 根据式( 25) ，选取参考模型 G*
im ( s) 从而设计出满

足系统要求的滤波器 Q*
i ( s) 。

由于式( 18) 和( 19) 中不含参考模型 Ki ( s) ，则最终

设计的参考模型 G*
im ( s) 不会对系统的灵敏度函数和补

灵敏 度 函 数 产 生 影 响，保 证 了 内 环 补 偿 器 中 控 制 器

Ki ( s) 优化设计过程与参考模型 Ki ( s) 的独立性。

4． 3 系统参数设计及性能分析

基于 ＲIC 结构 DOB 内环补偿器选择如下权函数。

WiS ( s) =
s /Mi + ω i0

s + Aiω i0
( 26)

WiT ( s) =
s + ω i0 /Mi

Ai s + ω i0
( 27)

式中: Ai ＜ 1 为允许的最大稳态误差，ω i0 为期望带宽，

Mi 为灵敏度峰值。Ai 决定了低频段灵敏度度函数和高频

段补灵敏度函数的大小，Ai 越小系统对低频扰动和高频

噪声的抑制能力就越强。高频下不确定项 Δ i ( s) 将增

加，为满足系统鲁棒稳定性，根据式( 21 ) 应尽量降低补

灵敏度函数 TiＲIC ( s) ，选择合适的截止频率。实验中相应

参数设计为 Ms = Mc = 1． 5，As = Ac = 10 －5，ωs0 = ωc0 =

300 rad /s 。W－1
S = W－1

iS ( s) 和 W－1
T = W－1

iT ( s) 分别反映了

灵敏度函数和补灵敏度函数的理想模型。

图 5 权函数及灵敏度函数的幅频特性

Fig． 5 Amplitude-frequency characteristics of weight
function and sensitivity function

针对标准 H∞ 控制器设计问题，通过 MATLAB 鲁棒

控制工具箱可求解充分逼近式( 21) 和( 22) 最优解的次

优解。从而求解出满足闭环控制系统鲁棒稳定性和最优

干扰抑制性能下两电机的控制器。
K*

s ( s) =
( 1． 167 × 104 ) s2 + ( 3． 501 × 1011 ) s + ( 3． 501 × 1012 )

s3 + ( 3． 781 × 107 ) s2 + ( 3． 497 × 1011 ) s + ( 1． 049 × 109 )

( 28)

K*
c ( s) =

( 2． 893 × 103 ) s2 + ( 8． 679 × 1010 ) s + ( 8． 679 × 1011 )
s3 + ( 4． 387 × 107 ) s2 + ( 1． 157 × 1011 ) s + ( 3． 472 × 108 )

( 29)

由控制器 K*
s ( s) 、K*

c ( s) 和式( 18 ) 、( 19 ) 确定扫描

电机和补偿电机的灵敏度函数和补灵敏度函数，图 5 为

权函数与灵敏度函数和补灵敏度的幅频特性。基于 ＲIC
结构 DOB 内环补偿器采用的参考模型为:

G*
sm ( s) = 1

Jsms + Bsm
( 30)

G*
cm ( s) = 1

Jcms + Bcm
( 31)

由式( 25) 、( 30) 、( 31) 可以确定基于 ＲIC 结构 DOB
内环补偿器下扫描电机和补偿电机的滤波器为 Q*

s 和

Q*
c ，从而实现了基于 ＲIC 结构 DOB 内环补偿器的最优

化设计，即通过优化设计方法得到四通道双向控制像旋

补偿系统。根据 4． 1 节实验设计部分中的 DOB 内环补

偿器，采用一阶滤波器 Qi ( s) = g / ( s + g) ，当截止频率

为g =200 rad /s 时获得最优像旋补偿精度，即通过传统

设计方法得到四通道双向控制系统。
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由于基于 ＲIC 结构 DOB 系统与 DOB 系统存在等价

变换关系，从而可以通过比较滤波器 Q*
s 、Q

*
c 与 Qi 的性

能来分析两不同内环补偿器性能。设计中参考模型与名

义模型相同，根据式( 18) 、( 19) 可推导出 SiＲIC ( s) = 1 －
Q*

i ，TiＲIC ( s) = Q*
i 。从而，图 6 同时反映了 Qi、Q

*
s 和 Q*

c

的滤波性能以及系统的混合灵敏度特性。滤波器 Q*
s 、

Q*
c 的截止频率分别为 232、260 rad /s，接近于 Qi 带宽。

在高频段中， Q*
c ＜ Q*

s ＜ Qi ，意味着滤波器 Q*
s 、

Q*
c 的噪声抑制性能优于 Qi ，同时降低了系统补灵敏度

函数，增大了系统对不确定项 Δ i ( s) 的容忍度。在频率

为 100 rad /s 以下的低频段内， 1 － Q*
c ＜ 1 － Q*

s ＜

1 － Qi ，与曲线 1 － Qi 相比，1 － Q*
s 和 1 － Q*

c 分别减

小了 1． 2 和 1． 6 dB，即表明干扰抑制能力分别提高了

1． 15倍和 1． 20 倍。

图 6 滤波器频率特性比较

Fig． 6 Filter frequency characteristic comparison

5 实验验证

5． 1 实验设计

实验装置如图 7 所示，扫描电机和补偿电机均采用

无刷力矩电机驱动，采用光电编码器实时测量电机转动

角度，分辨率为( 7 × 10 －5 ) °。实验操作平台采用了基于

Linux － ＲTAI 的实时操作系统，通过编程控制电机转动，

系统采样周期为 1 ms。分别采用文中第 3 节设计的 DOB
内环补偿器和基于 ＲIC 结构 DOB 内环补偿器进行像旋

补偿实验，对比验证由传统设计方法和优化设计方法得

到的内环补偿器下四通道双向控制系统的同步补偿性

能。针对摆扫成像环境下存在的不同实验情况，利用图

8 所示的控制指令角度 θ 测试系统的补偿精度，电机转动

角速度为 ω ，实验参数如表 1 所示。

图 7 实验装置

Fig． 7 Experiment setup

图 8 控制指令

Fig． 8 Control command

表 1 实验参数表

Table 1 Experiment parameter table

参数 名称 参数值

扫描电机名义模型的转动惯量 / ( kg·m2 ) Jsn 0． 004 347 826

扫描电机名义模型的阻尼系数 / s － 1 Bsn 0． 043 478 26

扫描电机参考模型的转动惯量 / ( kg·m2 ) Jsm 0． 004 347 826

扫描电机参考模型的阻尼系数 / s － 1 Bsm 0． 043 478 26

补偿电机名义模型的转动惯量 / ( kg·m2 ) Jcn 0． 003 125

补偿电机名义模型的阻尼系数 / s － 1 Bcn 0． 031 25

补偿电机参考模型的转动惯量 / ( kg·m2 ) Jcm 0． 003 125

补偿电机参考模型的阻尼系数 / s － 1 Bcm 0． 031 25

位置控制增益 / s － 2 KP 200． 0

速度控制增益 / s － 1 KD 20． 0

力矩控制增益 / ( kg·m2 ) － 1 KT 1． 0

DOB 截止频率 / ( rad·s － 1 ) g 300． 0

5． 2 同步补偿实验

在扫描指令 θ 控制下，像旋补偿四通道双向控制系

统分别采用 DOB 内环补偿器和基于 ＲIC 结构 DOB 内环

补偿器进行实验时，像旋补偿实验结果如图 9 所示。
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图 9 像旋补偿实验结果

Fig． 9 Image spin compensation experiment result

当四通道双向控制系统采用 DOB 内环补偿器时，位

置响应、补偿误差以及位置响应误差如图 9 ( a) ～ ( c) 所

示。图 9( b) 反映了补偿电机位置响应 θs 与扫描电机位置

响应 θc 之间的补偿误差，从中可以看出，角加速度变化时，

系统中由摩擦力产生的扰动增大，虽然采用 DOB 内环补

偿器抑制了扰动，但补偿误差仍然较大。为准确评价像旋

补偿系统在稳态下的补偿性能，应略去响应起始阶段存在

的瞬态误差，因而在评价过程中不使用首个指令周期下的

实验数据。补偿误差的最大值和均方根分别为( 3． 12 ×
10 －3 ) °、( 8． 967 06 × 10 －4 ) °。从图 9( a) 中可以看出，补偿

电机、扫描电机的位置响应 θs 和 θc 非常接近于扫描指令 θ
，说明系统采用 DOB 内环补偿器时，能够较好跟随控制指

令变化。但在扫描过程中，位置响应 θs 和 θc 与扫描指令 θ
存在误差，如图 9( c) 所示，位置响应误差最大值为 0． 2°。

当四通道双向控制系统采用优化设计的基于 ＲIC 结

构 DOB 内环补偿器时，相应的位置响应、补偿误差以及

位置响应误差如图 9 ( d) ～ ( f) 所示。直接对比图 9 ( b)

和( e) ，图 9( e) 中补偿电机位置响应 θs 与扫描电机位置

响应 θc 的补偿误差明显小于图 9( b) ，特别是角加速度变
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化时，补偿误差曲线波动程度减弱，说明系统的扰动抑制

能力得以增强。补偿误差曲线的最大值和均方根分别为

( 1． 81 ×10 －3 ) °、( 5． 224 74 × 10 －4 ) °。图 9( f) 中位置响应

θs 和 θc 与扫描指令 θ 的最大误差均小于 0． 09°，与图 9( c)

的位置响应误差曲线相比较，系统采用优化设计的基于

ＲIC 结构 DOB 内环补偿器时，系统中两电机的位置响应误

差减小了 55%，提高了系统跟随扫描指令变化的能力，但

与图 9( e) 的补偿误差相比较，位置响应误差仍然偏大。
在航空相机旋转 45°扫描反射镜成像过程中，像面旋

转主要由补偿电机位置响应 θs 与扫描电机位置响应 θc 之

间的补偿误差引起，因而需要特别关注系统中的补偿误

差。与 DOB 内环补偿器相比较，采用混合灵敏度方法设计

的基于 ＲIC 结构 DOB 内环补偿器降低了补偿误差，其最大

值和均方根分别减小了 41． 99%和 41． 73%。在保证系统鲁

棒稳定性基础上提高了干扰抑制能力，提高了补偿精度。
对于航空相机成像系统而言，扫描电机位置响应 θc

与扫描指令 θ 存在的误差会使成像区域偏离目标区域，

导致目标有效信息丢失。因此，系统经优化设计后位置

响应误差虽然减小 55%，但位置响应误差仍然较大，该

方法还有待于进一步改进，从而减小目标有效信息丢失。
总体而言，采用鲁棒内环补偿器改进系统内环补偿

器，并通过 H∞方法对系统进行优化设计，减小了系统补

偿误差和位置响应误差，从而验证了该设计方法的可行

性，实现了对像旋补偿四通道双向控制系统的联动关系

式( 9) 和( 10) 的优化和改进，提高了像旋补偿精度。

6 结 论

针对扫描成像系统中存在的像旋问题，采用四通道

双向控制系统实现高精度像旋补偿，并结合鲁棒内环补

偿器改进系统内环补偿器，通过 H∞ 方法设计满足系统

鲁棒性和抗干扰能力的最优方案，提高了系统的鲁棒稳

定性、噪声抑制能力和补偿精度。同步补偿实验结果表

明，采用基于 ＲIC 结构 DOB 鲁棒内环补偿器优化设计的

四通道双向控制系统获得的动态扫描补偿误差最大值、
均方根分别为( 1． 81 × 10 －3 ) °、( 5． 224 74 × 10 －4 ) °。与

采用 DOB 内环补偿器传统设计方法得到的四通道双向

控制像旋补偿系统相比，补偿误差分别减小了 41． 99%、
41． 73%，提高了像旋补偿精度。
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