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  本刊中 包含“旋转起重机；运动控
制；非线性控制；李雅普诺夫稳定性
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只利用旋臂旋转运动的起重机消摆控制 
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摘要  本文针对在起重机系统中由旋臂旋转运动产生的二维荷载摆角问题提出一种只基于旋臂旋转运动的控制方
式来同时实现旋臂的位置控制和荷载的消摆控制。首先，采用干扰观测器导出起重机的部分线性模型。该模型对
于关节摩擦，荷载质量等参数变化具有鲁棒性。其次，基于该模型设计一个非线性控制器，并应用李雅普诺夫稳
定性定理确保控制系统的稳定性。最后，比较仿真和实验结果验证所提方法的有效性。通过使用此法可以实现一
种无需控制旋臂起伏运动的执行机构的起重机，从而大大地简化其结构和降低其制造成本。 
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