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基于扩张状态观测器的DGMSCMG框架伺服系统振动抑制方法  
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摘要  针对带有谐波减速器的双框架磁悬浮控制力矩陀螺(DGMSCMG)框架系统存在较低频率谐振点的问题，提

出了一种基于扩张状态观测器(ESO)振动抑制的控制方法。在谐波减速器的输入端和输出端分别设计三阶扩张状
态观测器，通过电机及负载端的角位置信号不但能够估计电机和负载的角速率，而且可以比较准确地估计到扭转
刚度的非线性变化及外部扰动力矩引起的综合扰动，通过反励行抑制。设计的基于扩张状态观测器的控制器抑制
了框架伺服系统的振动、提高了框架的速率输出精度。仿真及实验结果表明了该控制算法是有效的并具有较强的
鲁棒性。 
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