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针对空间自动对接靠拢段的相对位置控制问题，在分析滑模变结构控制的基本原理和设

计方 法的基础上提出了多模态滑模变结构控制方法。所谓的“多模态”，指的是设 计

由 s(0)=0与若干个s(0)≠0 “滑模”区连接而成的“滑模运动”路径，使系统状态点 

沿着所设置的路径，从一个“模态”运动到另一个“模态”，最终趋近目标点。详细阐

述了 多模态滑模变结构控制法的个体切换面设计、切换面的连接和控制律的设计；设

计对接进展 过程减弱对接状态变量间的耦合，以比较的方式，对多模态滑模 变结构控

制法、比例微分（PD）控制法和传统滑模变结构控制法的控制效果和性能进行了仿 真

和验证。仿真结果表明，多模态滑模控制系统具有良好的动态品质和性能，对变轨速度 

需求小，不仅能减少燃料的损耗，而且可以人为控制状态轨迹，实现状态轨迹的多样

化。 
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