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针对导弹电液舵机伺服系统中的高非线性、模型参数时变性等复杂因素，首先建立了 舵系统的数学模型，将负载变化和不确定性扰动视为一个综合总

扰动项，然后利用扩张状态 观测器（ESO）对其进行观测和补偿，并基于自抗扰控制（ADRC）技术设计了一个不依赖于 数学模型的控制器。采用该

方法设计的控制器不仅能满足系统对快速性和稳态精度的要求， 而且有效抑制了负载变化和不确定性扰动对系统的影响。仿真结果表明系统有较强的

鲁棒性 和适应性，验证了该控制方案的可行性和有效性。 
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