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陀螺稳定平台视轴稳定系统自适应模糊PID控制  

姬伟，李奇

东南大学 自动化研究所 

收稿日期 2005-11-28   修回日期 2006-3-29   网络版发布日期   2007-5-10   接受日期    

摘要  在运动载体上的光电跟踪系统中，需要采用建立在陀螺稳定平台上的视轴稳定控制。分析了平台结构和惯
性稳定隔离原理。针对系统机械谐振、力矩耦合及电气参数波动等非线性不确定因素的影响，设计了复合自适应

模糊PID控制器。引入自适应调整因子进行控制规则和参数的在线修正，采用复合控制克服模糊控制固有的盲
区，实现无差调节。在光电跟踪转台上的实验结果显示该方法能够有效地隔离载体扰动，减小扰动造成的误差，

保证视轴对目标的准确瞄准，具有快速的动态响应和较强的抗干扰性。  
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