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音圈快速反射镜的完全跟踪控制
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摘要:音圈电机驱动的快速反射镜在传统控制方法下具有严重的相位滞后,限制了其性能.针对这一问题提出了一种完

全跟踪控制方法(PerfectTrackingControl,PTC).首先,建立音圈快速反射镜系统离散状态空间模型,构建多速率采样

系统,对长周期采样控制环节设计完全跟踪控制器;然后,对短周期环节设计基于离散滑模变结构控制的内回路补偿控

制器.新方法实现了音圈快速反射镜对指令的完全跟踪,并有效补偿了外部扰动、模型不确定性以及机械非线性等因素

对系统性能的影响,保证了系统的鲁棒性.实验结果表明:PTC控制实现了系统工作频带的扩展,与传统 PID控制相

比,系统的阶跃响应调节时间缩短５０％,静态位置波动峰峰值减小５０％;与基于干扰观测器和零相差跟踪控制器的方法

相比,系统的位置稳态误差由１．５％减小到０．０５％.采用新方法的音圈快速反射镜对幅值３６０″的正弦位置指令跟踪的

双十带宽达到３７５Hz,有效改善动态性能,拓展控制带宽.
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Abstract:ThetraditionalcontrolmethodforafastＧsteeringmirrordrivenbyavoicecoilmotorsuffers
fromseriousphaselag,whichlimitstheperformance．Herein,aperfecttrackingcontroller(PTC)

wasproposedtosolvethisproblem．First,adiscretestatespacemodelofthevoicecoilＧdrivenfastＧ
steeringmirrorwasestablished,a multiratesamplingsystem wasconstructed,andaPTC was
designedforlongＧcycleoperations．Second,aninternalcompensatorcontrollerwasdesignedforshortＧ
cycleoperationsbasedonthediscreteＧtimeslidingmodecontrolmethod．Thenew methodachieves
perfecttrackingofthevoicecoilＧdrivenfastＧsteering mirrorandreducestheeffectsofexternal



disturbances,modeluncertainties,andmechanicalnonlinearity,thusensuringtherobustnessofthe
system．Experimentalresultsshow thatthe proposed PTCimproves bandwidth performance．
ComparedwiththeproportionalＧintegralＧderivativecontrollermethod,thesystemstepresponsetime
isreducedby５０％andpositionerrorisreducedby５０％．Comparedwiththedisturbanceobserverand
zerophaseerrortrackingcontrollermethod,thesteadyＧstateerrorisreducedfrom１．５％to０．０５％．
Moreover,theproposedmethodallowsthefastＧsteeringmirrordrivenbyavoicecoilmotortotrack
sinepositioncommandswithanamplitudeof３６０″;thedoubleＧdecadebandwidthisupto３７５Hz．The
proposed methodcan effectivelyimprove dynamicperformanceand expandthesystem control
bandwidth．
Keywords:fastＧsteeringmirror;voicecoilactuator;perfecttrackingcontrol;slidingmodecontrol

１　引　言

航空、航天成像装备及其他高端光电仪器对

成像距离提出了更高的要求,而随着探测距离的

不断提升,成像设备的稳定精度要求也越来越高.

传统控制视轴指向的机械框架惯量大、刚度低,并
且受到设计约束和干扰力矩等因素的影响,系统

控制精度以及控制带宽难以提升.快速反射镜

(FastSteering Mirror,FSM)具有体积小、质量

轻、结构紧凑、响应快、精度高等优点[１Ｇ２],广泛应

用于空间光通信、像移补偿以及高精度跟踪瞄准

等领域[３Ｇ５].通过在成像光路中加入FSM 并采用

复合轴控制方式补偿视轴晃动,有效提高了视轴

稳定精度和系统的成像质量[６Ｇ９].

FSM 按照驱动方式不同主要分为压电陶瓷

驱动和音圈电机驱动[１０].压电陶瓷驱动方式具

有力矩输出大、响应带宽高的优点,但这种驱动方

式下FSM 的行程较小,并且驱动电路相对复杂.

同时,压电陶瓷存在迟滞、蠕变等非线性特性,需
要通过算法进行补偿,增加了工程应用的复杂度.

与之相比,基于音圈电机驱动的 FSM(以下简称

音圈FSM)具有行程大、动态特性好、结构简单、

环境适应性强等特点,工程应用更为广泛.

国内外相关机构已设 计 并 制 造 多 种 音 圈

FSM.美国BallAerospace公司设计的多尺寸音

圈FSM 行程可达±５０mrad,工作带宽可达２５０~
１０００Hz.美国OIM 公司生产的音圈FSM 角度

为±２７mrad,工作带宽大于５００Hz.国内对于

音圈 FSM 的研制起步较晚,但发展较快.国防

科技 大 学 设 计 的 音 圈 FSM 的 转 动 范 围 为

±５mrad,闭环控制带宽为３６０Hz[１１],长春光机

所 研 制 的 一 种 音 圈 FSM 的 工 作 带 宽 为

２１３Hz[１２].但是,上述带宽指标均只考虑幅值下

降,而未对相位滞后进行衡量.实际上,相位滞后

会直接影响FSM 的实际应用效果.在音圈FSM
补偿系统视轴稳定时,较大的相位滞后会导致反

射镜的实际运动与指令之间偏差的绝对值较大,

直接影响系统视轴稳定精度.随着光学系统口

径、焦距的提高,这一问题也愈发凸显,如何在保

证音圈快速反射镜工作带宽的前提下减少系统的

相位滞后,已成为提升音圈 FSM 性能的关键问

题之一.

实际工程中采用的FSM 控制方法仍然以传

统的PID控制以及超前滞后校正方法为主.然

而,传统控制方法不仅鲁棒性较差,其闭环系统存

在明显的相位滞后现象.为了解决上述问题,文
献[１３]提出了一种基于零相差轨迹控制(Zero
PhaseErrorTrackingController,ZPETC)的音

圈FSM 控制方法,提高了系统的响应速度.但

是,该方法需要获取指令超前信息,并且为了避免

不稳定零极点对消需采用近似逆模型,因此限制

了系统频带的拓宽,理论上存在跟踪的幅值误差.

实际上,为了保证FSM 的控制性能,其控制

器的控制周期较短,而外部控制计算机发送给

FSM 控制器的指令周期往往大于反射镜的控制

周期,即实际音圈 FSM 系统存在多速率采样问

题.常见的思路是通过插补的方式解决控制周期

与指令周期不同的多速率采样问题,但这样不能

很好地利用这种采样速率的差异特性.文献[１４]
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利用多速率采样特性,不对指令进行插补,通过对

前馈的巧妙设计从理论上实现了控制系统对指令

的完全跟踪控制(PerfectTrackingController,

PTC),其核心思想是把单输入单输出 (Single
InputSingleOutput,SISO)的被控对象描述为

多输入多输出(MultipleＧInputＧMultipleＧOutput,

MIMO)系统,从而构造出对象状态到输入控制量

之间非奇异的传递函数矩阵.利用该模型求解稳

定的逆控制即可实现高动态跟踪控制,在硬盘驱

动器、单 相 逆 变 器 等 领 域 得 到 较 广 泛 的 应

用[１５Ｇ１６].国内对该方法的研究成果较少[１７Ｇ１８].
近年来,基于完全跟踪的光电跟踪转台控制及光

刻机直线电机控制的应用结果证实它在提高系统

动态性能方面的有效性[１９Ｇ２０].那么,针对音圈

FSM 对指令的宽频带跟随要求和现有控制方法

性能的限制问题,可以基于完全跟踪控制的思想

给出更适合工程应用的控制器设计.
本文以音圈 FSM 为研究对象,构建了多速

率采样系统并给出它适用的完全跟踪控制方法.
针对鲁棒性和控制带宽的高要求,采用离散滑模

内回路补偿控制器和多速率采样下前馈控制器相

结合,提出了音圈 FSM 的完全跟踪控制方法.
该方法有效提高了控制性能,解决了传统方法对

闭环带宽的限制问题.

２　控制对象数学建模

音圈电机驱动FSM 的物理结构如图１所示.
反射镜通过柔性铰链与基座相连,通过控制反射

镜两端的音圈电机伸缩实现反射镜的旋转运动.

图１　音圈快速反射镜物理结构

Fig．１　SchematicdiagramofVCMfaststeeringmirror

音圈FSM 采用柔性铰链而非轴承结构作为

基座与镜面的连接部件,柔性铰链的弹性力矩与

反射镜的转动角度成正比.

根据音圈FSM 物理特性建立系统控制模型

的方框图,如图２所示.

图２　FSM 系统控制模型的方框图

Fig．２　BlockdiagramofFSMsystemcontrolmodel

图中,Ra 为线圈电阻,La 为线圈电感,i为线

圈中的电流,Ke 为反电动势系数,θm 为电机转

角,Tm 为电机作用在反射镜上的力矩,Kt 为电磁

力常数,Jm 为电机转动惯量,Bm 为电机端黏性阻

尼系数,Ks 为柔性铰链的弹性系数.

根据图２求得被控对象的传递函数为:

θm

u＝ Kt

[(Las＋Ra)(Jms＋Bm)＋KtKe]s＋Ks(Las＋Ra)．

(１)

实际系统中电机的电感非常小,可以忽略不

计,因此式(１)可以简化成:

θm

u＝ Kt

RaJms２＋(RaBm＋KtKe)s＋KsRa
．(２)

取状态变量x(t)＝[x１(t),x２(t)]T,x１(t)与

x２(t)分别代表t时刻音圈快速反射镜的位置和

速度.将上述传递函数转换成状态空间模型,如
式(３)所示:

ẋ(t)＝Acx(t)＋bcu(t)

y(t)＝ccx(t){ , (３)

其中:

Ac＝
０ １

－Ks

Jm
－RaBm＋KtKe

RaJm

é

ë

ê
ê
ê

ù

û

ú
ú
ú

, (４)

bc＝
０
Kt

RaJm

é

ë

ê
ê
ê

ù

û

ú
ú
ú

, (５)

cc＝ １ ０[ ]． (６)

实际控制系统是在嵌入式处理器上以离散方
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式实现的,因此将公式(３)按采样周期Ts 进行离

散化得到离散状态方程:

x[k＋１]＝Asx[k]＋bsu[k]

y[k]＝csx[k]{ , (７)

其中:

As ＝eAcTs,bs ＝∫
Ts

０
eAcτbcdτ,

cs ＝cc,x(k)＝ [x１(k),x２(k)]T． (８)
控制器的设计将针对上述离散 SISO 系统

开展.

３　控制器设计

本节利用系统的多速率采样特性,设计音圈

FSM 完全跟踪控制器(PTC).控制器由基于短

采样周期的内回路补偿控制器和基于长指令周期

的前馈控制器组成.

３．１　多速率采样系统

为了保证音圈 FSM 的控制性能,其控制周

期一般较短,而通常外部控制计算机发送给FSM
控制器的指令周期要长于控制周期.因此,音圈

FSM 控制系统由长指令周期与短控制周期构成.
指令周期Tr 作为长周期部分,控制周期Tu 和反

馈采样周期Ty 作为短采样周期部分[２１Ｇ２２]存在如

式(９)所示的关系:

Tr＞Tu＝Ty＝Ts． (９)
指令周期与控制周期的不一致直接影响最终

的控制性能.为了解决这一问题,通常采用插值

的方式计算出iTr 时刻与(i＋１)Tr 时刻之间的指

令替代外部控制计算机的控制指令.为了更好地

利用多速率采样特性,对长周期采样部分合理设计

前馈,实现完全跟踪;对短周期部分设计合理的反

馈以提高鲁棒性.两者结合实现对FSM的控制.

图３　多速率采样系统完全跟踪控制器结构

Fig．３　ControlstructureofPTCwithmultiＧratesampling

图３为多速率采样系统完全跟踪控制器结构

图.其中,CM(z)为前馈控制器,CM(z)为 MIMO
环节,CR(zs)为反馈控制器,CM(z)与CR(zs)共同

作用,最终实现完全跟踪功能.L(t)为提升器,它
按照短采样周期Ts 依次输出其输入向量u[i]中
的每个元素uk[i],L(t)为 MISO 环节.根据

式(２)可知FSM 为二阶系统,因此可得:

u[i]＝[u１[i],u２[i]]T, (１０)

L(Ts)u[i]＝
u１[i],t＝Ts

u２[i],t＝２Ts
{ , (１１)

其中:Pc(s)为连续的被控对象,SM 为采样器,HM

为保持器.

３．２　长周期控制器设计

设定指令周期与短采样周期的关系为Tr＝

nTs,其中n为被控对象状态变量的个数,即被控

对象的阶数.根据式(２)可知n＝２,将按短采样

周期Ts 进行离散化得到的离散状态方程(７)进
行转换,将短周期采样的SISO 系统转换为长周

期采样的 MIMO系统:

x[i＋１]＝Ax[i]＋Bu[i]

y[i]＝Cx[i]＋Du[i]{ , (１２)

其中:

y[i]＝[y１[i],y２[i]]T, (１３)

A B
C D
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．

(１４)

由式(１２)可以得到:
(I－z－１A)x[i＋１]＝Bu[i], (１５)

当u[i]＝B－１(I－z－１A)xd[i＋１]时,就可以实现

被控系统的状态对期望状态的完全跟踪.其中,

xd[i＋１]是下一时刻系统的期望状态,即:

x[i]＝xd[i]．
这样就得到前馈控制器:

CM(z)＝B－１(I－z－１A)－CR(z)z－１C＝

CM０(z)－CR(z)z－１C． (１７)

３．３　短周期控制器设计

考虑实际被控对象存在模型建模误差、外界

干扰等因素,可以将图３中的短周期采样控制部

分变换为图４所示的结构,通过加入对模型跟踪
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的反馈控制保证控制系统对干扰等不确定因素的

鲁棒性.

考虑干扰后式(７)可以改写为如下形式:

x[k＋１]＝Asx[k]＋bs(u[k]＋dex[k])

y[k]＝csx[k]{ ,

(１８)

其中dex(k)为等效干扰值.

图４　短周期采样控制结构的变形

Fig．４　StructuredeformationofshortＧcyclecontrol

为了使系统具有更快的响应速度、更高的控

制精度以及更强的抗干扰性能,在进行反馈控制

器设计时,图４中的控制器CR(zs)可以采用离散

滑模变结构控制方法[２３].

设系统的输入控制指令为r(k),其对应的变

化率为dr(k),取R(k)＝[r(k),dr(k)]T;采用线

性外推的方法预测r(k＋１)以及dr(k＋１),即:

r(k＋１)＝２r(k)－r(k－１)

dr(k＋１)＝２dr(k)－dr(k－１){ ． (１９)

令滑模控制的切换函数为:

s(k)＝Ce[R(k)－x(k)], (２０)

其中Ce＝[c　１].则:

s(k＋１)＝Ce[R(k＋１)－x(k＋１)]＝

Ce[R(k＋１)－Asx(k)－bsu(k)－bsdex(k)]．
(２１)

得到控制率为:

u(k)＝(Cebs)－１[CeR(k＋１)－
CeAsx(k)－s(k＋１)], (２２)

则基于指数趋近率的离散趋近率为:

s(k＋１)＝s(k)＋Ts(－εsgn(s(k))－

qs(k))－Cebsdex(k)． (２３)

将式(２３)带入式(２２),得到离散控制率:

u(k)＝(Cebs)－１[CeR(k＋１)－

CeAsx(k)－s(k)－ds(k)], (２４)

其中ds(k)＝－Tsεsgn(s(k))－qTss(k).

基于趋近率的离散滑模变结构控制器,可以

通过调节控制参数q,ε,c实现控制器的设计.其

中q为趋近速度参数,主要影响切换函数的动态

过度过程,调节该参数可以改变系统向滑模面的

趋近速度.ε为符号函数的增益参数,影响系统

克服参数摄动以及外界干扰能力,该参数越大系

统的抗干扰能力越强,但是过大的增益会导致系

统抖振.c为滑模面参数,影响系统的调节时间,

c越大系统的快速性越好,但是过大的滑模面参

数会导致系统的抖动.

选取李亚普诺夫函数:

V(k)＝１
２s

(k)２． (２５)

当公式(２５)满足时,短周期控制系统能够

稳定.

ΔV(k)＝１
２

[s２(k＋１)－s２(k)]＜０,s(k)≠０．

(２６)

根据李亚普诺夫稳定性定理,s(k)＝０全局

渐近稳定,离散滑模的存在和到达性条件为:
[s(k＋１)－s(k)]sgn(s(k))＜０,
[s(k＋１)＋s(k)]sgn(s(k))＞０． (２７)

由式(２３)有:
[s(k＋１)－s(k)]sgn(s(k))＝

[－Tsεsgn(s(k))－qTss(k)－Cebsdex(k)]sgn(s(k))．
(２８)

假设音圈 FSM 所受的等价干扰有界,满足

|dex|＜􀭺d,则:
[s(k＋１)－s(k)]sgn(s(k))≤
－Tsε－qTs|s(k)|＋Cebs􀭺d． (２９)

只要选择ε＞Cebs􀭺d/Ts,即可满足:
[s(k＋１)－s(k)]sgn(s(k))＜０． (３０)

音圈FSM 采用高刚度的柔性支撑设计,一
般所受摩擦、模型不确定性等等价干扰影响较小,

即 􀭺d 很 小. 当 采 样 周 期 Ts 很 小,且 满 足

２－qTs≫０时有:
[s(k＋１)＋s(k)]sgn(s(k))＝

[－Tsεsgn(s(k))＋(２－qTs)s(k)－
Cebsdex(k)]]sgn(s(k))＞

－Tsε＋(２－qTs)|s(k)|－Cebs􀭺d＞０．(３１)

由此可见,当满足以上条件时,所设计的滑模
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控制率满足式(２７)所示的离散滑模的存在和到达

性条件,所设计的控制系统是稳定的.

４　实验与结果

４．１　实验设置

本文以音圈 FSM 为对象进行了实验验证,
自研的音圈 FSM 如图５所示.音圈 FSM 口径

为４５mm×３５mm,角度行程为±３６００″,反射镜

控制系统以 TMS３２０F２８３３５数字信号处理器为

核心,控制算法通过C语言进行编写.控制信号

通过并行总线上的１６位D/A转换器与功率放大

器相连,镜面偏转角度的反馈信号通过 A/D转换

器进 行 采 集,系 统 的 采 样 与 控 制 周 期 Ts ＝
０􀆰１ms.

图５　音圈快速反射镜系统

Fig．５　VCMfaststeeringmirrorsystem
利用伪随机噪声和频谱分析的方法对控制对

象传递函数进行辨识.图６为音圈FSM 的开环

系统模型.

图６　音圈快速反射镜开环系统模型

Fig．６　IdentificationresultsofVCMFSM

通过扫频可以得到系统的模型参数如表１
所示:

表１　音圈快速反射镜参数

Tab．１　ParametersofVCMFSM

参数名称 参数值

开环增益K ５６．５

阻尼系数ζ ０．４５

自然频率ωn １０５．３

通过上述参数拟合得到系统传递函数:

G(s)＝ ６．２２９×１０－５

s２＋９４．５s＋１１０２５． (３２)

针对式(３２)所示的被控对象进行长周期控制

器以及内回路补偿控制器设计.首先,采用Tr＝
０．２ms按照式(１４)设计长周期控制器,控制器具

体参数如式(３４)、式(３５)所示:

CM０(z)＝B－１(I－z－１A), (３３)

A＝
０．９９９７８０８９ ０．０００１９８１０
－２．１８４１３２８６ ０．９８１０５９７５

é

ë
êê

ù

û
úú,(３４)

B－１＝
１６１．２９７４００９ －０．００８０７７６
－１５９．７６２６２０９ ０．０２４１３０６

é

ë
êê

ù

û
úú．

(３５)
然后,采用Ts＝０．１ms对式(３２)所示的被

控对象按照式(８)进行离散化得到被控对象的状

态空间表达式:

As＝
０．９９９９４５０４ ０．００００９９５２
－１．０９７２８６８９ ０．９９０５３９７３

é

ë
êê

ù

û
úú,

(３６)

bs＝
０．００３１０４６８
６１．９９５４６５４

é

ë
êê

ù

û
úú． (３７)

根据上述状态空间表达式,针对图４中的内

回路补偿控制器CR(zs),采用累试法进行控制器

设计,设计结果如下:

u(k)＝(Cebs)－１[CeR(k＋１)－CeAsx(k)－s(k)＋
Tsεsgn(s(k))＋qTss(k)], (３８)

Ce＝
１１０２．０２２５

１
é

ë
êê

ù

û
úú, (３９)

q＝２９８０．３３５６,ε＝１８４５．５３７． (４０)
最后进行实验验证,对本文所设计的PTC控

制器进行性能测试,分别对比传统PID控制、基于

ZPETC和本文提出的PTC方法的实际控制效果.
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４．１．１　静态定位精度测试

在静态定位精度测试中,通过对比３种控制

器的稳态误差以及位置波动的峰峰值,衡量控制

器的控制性能.

４．１．２　动态性能测试

在快速反射镜动态性能测试实验中,分别对

比３种控制器的阶跃响应曲线和正弦跟踪曲线,
通过实验结果衡量控制器性能.

４．１．３　系统带宽测试

通过正弦扫频测试对３中控制器的闭环控制

带宽进行测试.

４．２　实验结果

４．２．１　静态定位精度测试

音圈FSM 的静态定位精度是衡量反射镜性

能的一项重要指标,直接影响光电成像设备的成

像质量.
系统输入３６０″的恒值控制信号.从实验结

果可以看出采用PID控制方法系统存在０．３％的

稳态误差,反射镜的位置波动峰峰值为２．１６″;采
用ZPETC控制方法系统存在１．５％的稳态误差,
反射镜的位置波动峰峰值为１．０８″;采用PTC控

制方法系统的稳态误差为０．０５％,反射镜的位置

波动峰峰值为１．０８″.
从实验结果中可以看出,采用PTC控制方法

相对于传统的PID控制方法,系统的位置稳态误

差由０．３％减小到０．０５％;相对于ZPETC控制

方法,系统阶跃响应的调节时间缩短５０％,系统

的位置稳态误差由１．５％减小到０．０５％,系统精

度得到明显提升.

图７　静态定位精度测试结果

Fig．７　Resultsofstaticpositioningaccuracytest

４．２．２　阶跃响应性能测试

动态性能是系统一个十分重要的指标,通过

阶跃响应可以测定系统的动态性能.采用３６０″
的阶跃位置指令作为期望轨迹信号进行跟踪实

验.实验结果如图８所示.
从实验结果中可以看出,采用PID控制方法

系统产生了５２．８％的超调量,调节时间为１４ms;
基于ZPETC方法的超调量为５７．７％,调节时间

为１０ ms;而 基 于 PTC 控 制 方 法 的 超 调 量 为

３０􀆰３％,调节时间为５．５ms.采用 PTC方法系

统的 阶 跃 响 应 性 能 明 显 好 于 PID 和 ZPETC
方法.

图８　阶跃响应性能测试结果

Fig．８　Resultsofstepresponseperformancetest

４．２．３　正弦信号跟踪性能测试

实验过程中采用PTC控制方法对频率分别

为５０,１００,３００Hz,幅值为０．１°的正弦位置指令

进行跟踪,实验结果如图９~图１１所示.

图９　５０Hz正弦信号的跟踪性能测试结果

Fig．９　Trackingperformancetestresultsfor５０Hzsine

signal
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图１０　１００Hz正弦信号的跟踪性能测试结果

Fig．１０　Trackingperformancetestresultsfor１００Hzsine
signal

图１１　３００Hz正弦信号的跟踪性能测试结果

Fig．１１　Trackingperformancetestresultsfor３００Hzsinesignal

从实验结果中可以看出系统对指令的跟踪精

度较高.

４．２．４　系统带宽测试

利用正弦指令输入对不同控制方法的闭环控

制带宽进行测试,结果如图１２~图１４所示.

图１２　基于PID控制方法的系统闭环带宽测试结果

Fig．１２　ClosedＧloopbandwidthtestresultsforPIDcontrol

图１３　基于ZPETC控制方法的系统闭环带宽测试结果

Fig．１３　ClosedＧloopbandwidthtestresultsforZPETC

图１４　基于PTC控制方法的系统闭环带宽测试结果

Fig．１４　ClosedＧloopbandwidthtestresultsforproposedPTC

由图１２可以看出,采用传统PID控制方法,
当输入正弦波频率为 ３４０ Hz时,幅值下降到

－３dB时,相位滞后２５．７０４°,相位滞后严重.
由图１３可以看出,基于ZPETC控制方法,当

输入正弦波频率为３６０Hz时,幅值下降到－３dB
时,相位滞后１４．２５６°,相位滞后明显改善,但对

３００Hz以上频率信号的跟踪仍然存在一定误差.
由图１４可以看出,基于PTC控制方法,当输

入正弦波频率为３７５Hz时,幅值下降１０％,相位

滞后９．７２°,动态特性得到了明显改善.
从实验结果可以看出,在相同的输入条件下,

采用PTC控制方法相对于 PID 和ZPETC控制

方法,在带宽拓展上有明显的提升.

５　结　论

本文针对音圈FSM 设计了一种基于PTC的

控制方法,实现了高精度、宽频带的FSM 闭环控

制.以某型音圈FSM 为实际被控对象进行了实

验验证,并与传统的控制方法进行了对比.实验

结果表明,本文设计的PTC控制方法能够很好地
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保证反射镜的跟踪性能,相对于传统的PID控制

方法,系统阶跃响应的调节时间缩短５７％,系统

的位置稳态误差由０．３％减小到０􀆰０５％,系统静

态位置波动峰峰值减小５０％;相比于ZPETC控

制方法,系统阶跃响应的调节时间缩短５０％,位
置稳态误差由１．５％减小到０􀆰０５％;同时,采用

PTC控制方法对幅值为３６０″的正弦指令进行跟

踪性能测试时,系统的双十带宽(幅值下降１０％,

相位滞后１０°)可以达到３７５Hz.由实验数据可

以看出,采用PTC控制方法,FSM 的静态定位精

度以及动态响应性能相对于 PID 控制方法以及

ZPETC控制方法有明显的提高.本文设计的

PTC控制方法可以有效抑制模型不确定性以及

外部扰动的影响,提高系统的鲁棒性,同时弥补了

外部指令周期与快速反射镜控制周期不同步的

问题.
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