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摘要  动量轮作为卫星姿态控制系统的关键执行部件，对其故障检测对维持卫星的正常运行具有重要意义。首先
对动量轮系统的故障进行分析，在建立动量轮线性离散状态空间模型的基础上，把动量轮的故障检测作为时变参
数系统的跟踪来处理，将动量轮的模型参数作为扩展的状态空间中的状态量，使得动量轮物理模型参数与状态空
间中的状态量有对应关系，通过在扩展了的状态空间上采用扩展的卡尔曼滤波，完成时变参数的跟踪。然后，将
离散空间的状态量变换回连续空间中，利用物理参数与状态量的对应关系，实现对动量轮物理参数的跟踪。此方
法物理意义明确，为系统的物理参数提供了定量的估计值，为进一步诊断故障原因提供了良好的基础。数值仿真
表明，此方法能够通过同时检测多个故障参量，实现故障的检测并满足卫星实时性要求。 
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