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摘要:针对存在复合干扰的飞翼布局无人机(UAV)姿态控制问题,提出了一种基于分数阶积分滑模与双幂次趋近
律的姿态跟踪控制方案.结合分数阶微积分及滑模变结构控制理论,设计了分数阶积分滑模面. 为解决传统趋近律
收敛时间长和抖振严重等不足,提出一种具有二阶滑模特性且有限时间收敛的双幂次趋近律.在名义控制律的基础
上,设计super twisting滑模干扰观测器,实现对复合干扰的估计和补偿,增强内外环控制器应对复合干扰的鲁棒性.
为充分利用冗余操纵面与解决非线性舵效问题,在飞行控制系统中引入了非线性控制分配环节. 仿真结果验证了
所提方案的有效性.
关键词: 无人机;分数阶积分;滑模控制;双幂次趋近律; super twisting;干扰观测器;控制分配
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Attitude control for flying wing unmanned aerial vehicles based on
fractional order integral sliding-mode
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Abstract: For the attitude control of flying wing unmanned aerial vehicles (UAV) with unknown external disturbances,
an attitude tracking control scheme based on fractional order integral sliding mode and dual power reaching law is proposed.
Combining fractional order calculus with sliding-mode variable structure control theory, we design a fractional order inte-
gral sliding surface. To tackle the problems of long convergence time and serious buffeting of traditional reaching law, we
propose a dual power reaching law with second order sliding-mode properties and finite time convergence. Together with
the nominal sliding-mode control law, a super twisting sliding-mode disturbance observer is designed to estimate and com-
pensate for disturbances, which improve both the robustness and control performance of the control system. To take full
advantage of the redundant control surfaces and improve the nonlinear control efficiency, the nonlinear control allocation
is applied in the flight control system. Simulation results show the effectiveness of the proposed control scheme.

Key words: UAV; fractional order integral; sliding-mode control; dual power reaching law; super twisting; disturbance
observer; control allocation

1 引引引言言言(Introduction)
大展弦比飞翼布局无人机的稳定性存在很多不足,

具有纵向稳定性弱、航向中立稳定、横航向运动耦合

强等一些问题,而此类无人机作为高空长航时无人机
的理想布局形式,应用在高亚音速下执行运输、轰炸
或侦察等任务,对航迹稳定及姿态控制的精准性要求
很高[1]. 无人机的姿态动力学模型具有非线性、强耦
合、多输入多输出等特点,而且受到复合干扰的影响,
具有良好鲁棒性的非线性控制器得到了重视[2–3].

滑模变结构控制是一种物理实现简单、鲁棒性很

强的非线性控制方法,当系统进入滑动模态运动后,

对干扰具有不变性,近年来被广泛应用于航空器的姿
态控制系统设计中[4–5]. 为提高控制器的精度与鲁棒
性, Chern等在滑模面的设计中引入积分项[6],由于存
在初始误差,积分滑模面对初始误差的积分会导致超
调和较长的调节时间,使暂态性能恶化,甚至导致整
个控制系统不稳定. 分数阶微积分是整数阶微积分理
论的推广,使整数阶微积分的描述能力得到了扩展[7].
近年来,基于分数阶微积分与滑模控制理论而产生的
分数阶滑模控制已经得到了一些研究成果.文献[8]设
计了永磁同步电机模糊分数阶滑模控制器,有效地削
弱了传统整数阶滑模控制器的抖震,而且控制器对扰
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动也具有良好的鲁棒性. 文献[9]针对挠性航天器姿态
跟踪控制问题,在控制器的设计中引入了分数阶微分
算子,提出一种具有强鲁棒性的分数阶滑模控制器,
数值仿真验证了该控制器的良好控制性能.

为保证滑动模态的实现,高为炳提出了等速趋近
律、指数趋近律、幂次趋近律等传统趋近律[10],针对
传统趋近律抖振严重和收敛时间长等不足,近年来有
学者提出了双幂次趋近律[11],然而文献[11]的双幂次
趋近律还存在参数多、收敛时间计算复杂等问题.采
用趋近律方法设计无人机姿态控制系统,由于姿态控
制模型存在复合干扰,系统状态只能收敛到滑模面的
邻域,为保证姿态控制的性能,必须有效抑制复合干
扰的影响.采用滑模干扰观测器(SMDO)观测与补偿
干扰在控制系统的设计中得到广泛的应用,但SMDO
包含符号函数,这样会导致干扰补偿不连续且存在抖
振现象. Levant[12]提出了super twisting二阶滑模有限
时间收敛算法,基于此算法设计的super twisting二阶
滑模干扰观测器,将符号函数隐藏在积分项里实现了
干扰估计的连续性,不仅避免了抖振造成误差动态系
统的不稳定,而且有限时间收敛的特性保证了对复合
干扰估计与补偿的实时性. 文献[13]在运输机的飞行
控制系统中,设计了基于super twisting算法的二阶滑
模干扰观测器,实现了对复合干扰的实时估计与补偿
且无抖振现象,提高了控制器的鲁棒性.

基于以上分析,对于存在复合干扰的飞翼布局无
人机姿态控制问题,为改善传统积分滑模控制导致的
大超调和长调节时间,利用分数阶积分对过去逐渐遗
忘的特性设计分数阶积分滑模面. 为使系统快速无抖
振收敛到分数阶滑模面上,提出了一种有限时间收敛
具有二阶滑模特性的双幂次趋近律.考虑到扰动的存
在,采用super twisting滑模算法设计干扰观测器实现
对干扰的估计和补偿.最后在其飞行控制系统中引入
了非线性控制分配环节,按照阻力系数最小的优化目
标将控制力矩分配到舵面上. 数值仿真验证了控制器
的良好控制性能.

2 分分分数数数阶阶阶微微微积积积分分分的的的定定定义义义(Definition of frac-
tional order calculus)
分数阶微积分是研究任意阶微分和积分的理论,

是将微分和积分从传统的整数阶向非整数阶的推广,
用符号t0D

c
t表示分数阶微积分算子

[7]:

t0D
c
t =





dc

dtc
, c > 0,

1, c = 0,
w t

t0
(dτ)c, c < 0,

(1)

其中: t0和t分别表示算子中的下限和上限, c ∈ R是

算子的阶次. 分数阶积分算子0I
η
t有如下定义:

定定定义义义 1 Riemann-Liouville(R--L)分数阶积分算
子0I

η
t

[14]

0I
η
t f(t) = 0D

−η
t f(t) =

1
Γ (η)

w t

0

f(τ)
(t− τ)1−η

dτ,

(2)

其中: η ∈ (0, 1), f : R→ R, Γ (·)为gamma函数,且

Γ (η) =
w ∞

0
e−uuη−1du. (3)

在下文中,利用符号Dη代替符号0D
η
t .

3 飞飞飞翼翼翼布布布局局局无无无人人人机机机姿姿姿态态态模模模型型型(Attitude model
of fly wing unmanned aerial vehicles (UAV))
本文研究的大展弦比飞翼布局无人机如图1所示,

该无人机无水平尾翼和垂直尾翼,舵面配置为4组8个
舵面,舵1为升降舵,舵2舵3为升降副翼,升降副翼是
滚转和俯仰复合舵面,舵4为开裂式方向舵.

图 1 飞翼布局无人机舵面配置

Fig. 1 Flying wing UAV control surfaces configures

忽略飞翼布局无人机弹性振动的影响,且同时考
虑建模误差及外部干扰的影响,则飞翼布局无人机的
姿态动力学方程为如下包含不确定项的非线性系统:

Ω̇ = fs + gsω + ∆s, (4)

ω̇ = ff + gfMc + ∆f , (5)

其中: Ω = [α β µ]T为迎角、侧滑角和速度滚转角,
ω = [p q r]T为滚转角速率、俯仰角速率和偏航角速
率, fs = [fα fβ fµ]T, ff = [fp fq fr]T为姿态模型
精确建模的3× 1维已知项, gs为与无人机状态变量相

关的3× 3维矩阵, gf为与无人机惯量矩相关的3× 3
维矩阵, Mc为3×1维舵面控制力矩向量, ∆s, ∆f为建

模误差及外部干扰等产生的复合干扰,具体表达式为



fα =(MV cos β)−1(Mg cos µ cos γ−L−T sinα),
fβ =(MV )−1(Y +Mg sinµ cos γ−T cos α sinβ),
fµ =(MV )−1(−Mg cos γ cos µ tanβ+

L tanβ+L sinµ tan γ+Y cos µ tan γ cos β+
T sinα tanβ + T sinα sinµ tan γ−
T cos α cos µ tan γ sinβ),

gs =



− tanβ cos α 1 − tanβ sinα

sinα 0 − cos α

sec β cos α 0 sec β sinα


 ,
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fp = I−1
xx [laero + (Iyy − Izz)qr],

fq = I−1
yy [maero + (Izz − Ixx)pr],

fr = I−1
zz [naero + (Ixx − Iyy)pq],

gf = diag{I−1
xx , I−1

yy , I−1
zz },

∆s = ∆fs + ∆gsω + ds,

∆f = ∆ff + ∆gfMc + df ,

其中: M, V为飞翼布局无人机的质量和速度, T为发

动机推力, L = QSwCL, Y = QSwCY为无人机的升

力和侧力, Q为动压, Sw为机翼参考面积, CL, CY为

无人机升力系数和侧力系数, Ixx, Iyy, Izz分别为绕机

体x, y, z轴的转动惯量, laero,maero, naero为无人机非

舵面控制力矩在机体坐标轴系x, y, z 3个方向的分解
量, ∆fs,∆ff ,∆gs,∆gf为系统的建模误差, ds, df 外

部干扰.

式(4)–(5)为无人机姿态控制系统的外回路和内回
路,姿态控制系统的设计目的是考虑复合干扰和舵效
非线性,设计舵偏角指令使无人机跟踪上姿态角指令.
基于多时间尺度划分无人机姿态模型,鉴于内环的动
态响应速率远快于外环,首先设计外回路控制器以产
生内回路控制指令,然后设计内回路控制器产生舵面
控制力矩,最后采用基于非线性规划方法的非线性控
制分配,将舵面控制力矩分配到舵面上.

4 外外外回回回路路路分分分数数数阶阶阶积积积分分分滑滑滑模模模控控控制制制律律律设设设计计计 (Frac-
tional order integral sliding mode control law
of outside loop)

4.1 外外外回回回路路路分分分数数数阶阶阶积积积分分分滑滑滑模模模面面面(Fractional order
integral sliding mode surface of outside loop)
文献[6]为提高控制器的精度与鲁棒性,采用了如

下的积分滑模面:

S = es + c1

w t

0
es(τ)dτ, (6)

其中: es = Ω −Ωc, c1 = diag{c1,1, c1,2, c1,3}且各分
量大于0, S = [S1 S2 S3]T. 式(6)所定义的一阶整数
积分滑模面,对姿态跟踪误差的积分为全局积分,当
初始误差比较大时,对初始误差的积分会导致暂态性
能恶化,尤其是无人机舵面饱和时,甚至会导致姿态
控制系统的不稳定. 为解决这一问题,本文姿态控制
系统外回路设计了一种分数阶积分滑模面:

S = es + c1D
−η1es, (7)

其中0 < η1 < 1. 从式(7)可看出,分数阶积分滑模面
比一阶整数阶积分滑模面的自由度多一个.分数阶积
分有如下表达式:

0D
−η1
t es =

1
Γ (η1)

w t

0

es(τ)
(t− τ)1−η1

dτ =

1
Γ (η1)

w t

0
Φη1(t− τ)es(τ)dτ, (8)

其中Φη1(t− τ) =
1

(t− τ)1−η1
为误差积分的权函数,

考虑到权函数的性质

lim
t→0+

Φη1(t) = +∞, (9)

lim
t→+∞

Φη1(t) = 0+. (10)

从上式可知分数阶积分具有的物理意义为:若将
积分看成是对量的储存,分数阶积分对量的储存有记
忆,近则储存,对过去的量逐渐遗忘. 利用这一性质设
计分数阶积分滑模面,随着时间的推移,初始误差的
积分权重会越来越小,和常规积分滑模面相比,可以
显著减小超调现象.

4.2 新新新型型型双双双幂幂幂次次次趋趋趋近近近律律律(New dual power reaching
law)
为实现系统状态快速趋近滑模面,文献[10]提出

了如下的指数趋近律:

Ṡ = −k1S − k2sgn S, (11)

其中kj = diag{kj,1, kj,2, kj,3}(j = 1, 2),且各分量大
于零. 从指数趋近律的形式可以看出,当系统状态收
敛到滑模面S = 0时,滑模面的导数不为零,使得系统
状态重新离开滑模面,趋近律不具备二阶滑模特性,
造成系统的抖振较大.如果采用饱和函数代替切换函
数,则又会牺牲系统的鲁棒性. 为实现系统状态快速
无抖振趋近滑模面,本文提出一种具有二阶滑模特性
的双幂次趋近律

Ṡ = −k1diag{|S|1−γ}sgn S −
k2diag{|S|1+γ}sgn S, (12)

其中: γ ∈ (0, 1),

diag{|S|1−γ} = diag{|S1|1−γ , |S2|1−γ , |S3|1−γ},
diag{|S|1+γ} = diag{|S1|1+γ , |S2|1+γ , |S3|1+γ}.
当系统状态距离滑模面较近时,收敛速度主要由

式(12)右边第1项决定,其Lipschitz性质使得收敛速度
很快,当系统状态距离滑模面较远时,其收敛速度主
要由式(12)右边第2项决定,具有比指数收敛更快的速
度,两项结合可以保证系统状态在趋近滑模面过程中
具有较快的收敛速度.

定定定理理理 1 对于新型双幂次趋近律(12),滑模面S

和导数Ṡ在有限时间内收敛到零.

证证证 由式(12)得

dti =
dSi

−k1,i|Si|1−γsgn Si − k2,i|Si|1+γsgn Si

,

(13)

其中i = 1, 2, 3. 式(13)的收敛时间为

ti =
w |Si(0)|

0

dSi

k1,iS
1−γ
i + k2,iS

1+γ
i

=
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w |Si(0)|

0

Sr−1
i dSi

k1,i + k2,iS
2γ
i

=

1
γ

w |Si(0)|

0

dSγ
i

k1,i + k2,iS
2γ
i

. (14)

令σi = Sγ
i ,式(14)变为

ti =
1
γ

w |Si(0)|γ

0

dσi

k1,i + k2,iσ2
i

=

1
γ
√

k1,ik2,i

arctan(

√
k2,i

k1,i

|Si(0)|γ). (15)

根据反正切函数arctan(·) ∈ (−π

2
,
π

2
),可得

ti <
π

2γ
√

k1,ik2,i

. (16)

可见,滑模面S在有限时间内收敛到零,进一步,
当S为零时,由式(12)得, Ṡ也为零. 由于Ṡ = 0,系统
状态保持在滑模面上,减小了系统的抖振,定理得证.

证毕.

注注注 1 文献[11]提出了一种双幂次趋近律,其形式为
Ṡ = −k1|S|asgn S − k2|S|bsgn S,其中幂次参数为0 < a <

1, b > 1,和本文提出的双幂次趋近律一样,这种趋近律的双
幂次特性使得不管系统状态是否远离滑模面,都具有较快的
收敛速度,但是其参数多,收敛时间计算复杂,文献[15]给出
了其收敛时间的计算公式如下:

T =
|Si(0)|1−b

1− b
k
(1−b)/b
2,i ·

F (1,
b− 1

b− a
;
2b− a− 1

b− a
;−k1,ik

−1
2,i |Si(0)|a−b), (17)

其中F为高斯超几何函数. 而本文的双幂次趋近律参数较少,

收敛时间计算较为简单,根据姿态控制收敛特性的要求选择

控制器参数更为方便.

4.3 Super twisting滑滑滑模模模干干干扰扰扰观观观测测测器器器(Super twist-
ing sliding mode disturbance observer)
令外回路复合干扰∆s = 0,联合式(4)(7)(12)得到

外回路的名义滑模控制律为

ωnor = −g−1
s [fs − Ω̇c + c1D

1−η1es +

k1diag{|S|1−γ}sgn S +

k2diag{|S|1+γ}sgn S]. (18)

由于外回路(4)具有建模误差和外界干扰等产生的
复合干扰,系统状态只能收敛到滑模面的邻域,增加
如下的扰动控制量以抑制复合干扰的影响:

ωd = −g−1
s υs. (19)

此时,姿态控制系统外回路滑模控制律变为

ωc = ωnor + ωd. (20)

引引引理理理 1 考虑如下受扰super twisting二阶滑模控
制算法[16]:

ṡ(t) + χ|s(t)|1/2sgn(s(t)) +

ζ
w

sgn(s(τ))dτ = ∆(t), (21)

其中: 干扰∆(t)连续可微而且一阶导数有界,即有
|∆̇(t)| 6 φ, φ为干扰导数的上界, s(t)为状态, χ和ζ

为常数. 如果χ > 1.5
√

φ且ζ > 1.1φ,则s(t)和ṡ(t)在
有限时间tr收敛到零,

tr 6 7.6s(0)
ζ − φ

. (22)

对于无人机姿态控制系统外回路,如果复合干扰
∆s = [∆s,1 ∆s,2 ∆s,3]T连续可微且一阶导数有界,
即有|∆̇s,i| 6 φs,i(i = 1, 2, 3),构造辅助滑模变量为
ss = Ω − Ω̂,干扰观测器设计如下:

˙̂
Ω = fs + gsω + υs. (23)

式(4)减去式(23)可得

ṡs = ∆s − υs. (24)

如果选择合适的滑模控制,使得辅助滑模变量以及其
导数收敛到零,则能够通过滑模控制估计复合干扰.
由引理1可得,采用如下的super twisting滑模控制,则
ṡs = ∆s − υs将会在有限时间内收敛到0:

υs = χsdiag{
√
|ss|)sgn ss + ζs

w
sgn ssdt, (25)

其中:

χs = diag{χs,1, χs,2, χs,3}, χs,i > 1.5
√

φs,i

ζs = diag{ζs,1, ζs,2, ζs,3}, ζs,i > 1.1φs,i,

diag{
√
|ss|} = diag{

√
|ss,1|,

√
|ss,2|,

√
|ss,3|}.

可以看出super twisting算法通过将不连续切换项
sgn隐藏在积分里,因而实现了干扰估计的连续性.

定定定理理理 2 对于无人机姿态控制系统外回路,如果
复合干扰∆s = [∆s,1 ∆s,2 ∆s,3]T连续可微且一阶导
数有界,即有|∆̇s,i| 6 φs,i(i=1, 2, 3). 采用如式(18)–
(20)(25)所示基于super twisting滑模干扰观测器的分
数阶积分滑模控制器时,外回路闭环是渐近稳定的.

证证证 选取Lyapunov函数为

Vs = 0.5STS, (26)

V̇s = STṠ =

ST(fs + gsωc + ∆s − Ω̇c + c1D
1−η1es) =

ST(∆s − υs)− STk1diag{|S|1−γ}sgn S −
STk2diag{|S|1+γ}sgn S. (27)

已知在有限时间内有∆s − υs = 0,考虑到控制律
已实现了各通道间的解耦,对于单个通道有

Vs,i = 0.5S2
i , (28)

V̇s,i = −k1,i|Si|2−γ − k2,i|Si|2+γ 6
−2(2−γ)/2k1,iV

(2−γ)/2
s,i −

2(2+γ)/2k2,iV
(2+γ)/2
s,i . (29)
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因此,系统轨迹会在有限时间内到达每一个通道
的滑模面Si = 0(i = 1, 2, 3),即有S = 0,当系统有
限时间收敛到分数阶积分滑模面后,就开始进行滑模
运动

S = es + c1D
−η1es = 0, (30)

即有es = −c1D
−η1es,可得Dη1es = −c1es.

根据分数阶系统稳定性理论可知,当方程系数
c1,1, c1,2, c1,3 > 0时,有

|arg(−c1,i)| > η1π

2
. (31)

即所设计的分数阶积分滑模面是稳定的,采用分
数阶积分滑模的控制系统能渐进稳定的收敛到零点.

5 内内内回回回路路路分分分数数数阶阶阶积积积分分分滑滑滑模模模控控控制制制律律律设设设计计计(Frac-
tional order integral sliding mode control law
of inner loop)
内回路的控制器设计方法与外回路类似,直接给

出设计结果,对内回路设计的分数阶积分滑模面为

ρ = ef + c2D
−η2ef . (32)

分数阶积分滑模控制律设计如下:

sf = ω − ω̂, (33)

υf = χfdiag{
√
|sf |}sgn sf +

ζf

w
sgn sfdt, (34)

Mnor = −g−1
f [ff + c2D

−η2ef − ω̇c +

λ1diag{|ρ|1−γ}sgn ρ +

λ2diag{|ρ|1+γ}sgn ρ], (35)

Md = −g−1
f υf , (36)

Mc = Mnor + Md. (37)

式中各变量的定义与外回路类似,显然,内回路控
制律可实现对连续可微且一阶导数有界复合干扰的

有效抑制,确保姿态控制系统内回路闭环是渐近稳定
的.

6 非非非线线线性性性控控控制制制分分分配配配(Nonlinear control alloca-
tion)
采用分层结构设计无人机的飞行控制系统,外回

路和内回路控制器设计得到的是滚转、俯仰和偏航方

向上的控制力矩,大展弦比飞翼布局无人机配置有多
个舵面,多舵面布置增加了系统的冗余,提高了飞控
系统的可靠性,但是多舵面布置也带来了如何协调偏
转产生所需控制力矩的问题,控制分配作为解决上述
问题的有效途径,得到广泛的研究.目前控制分配的
研究大多基于线性舵效模型的假设,有以下几种方法:
广义逆分配、链式递增分配、动态控制分配、直接分

配和线性规划分配方法,线性舵效模型是真实非线性
舵效模型的近似,当舵效非线性特征非常显著时,基

于线性舵效模型研究控制分配会带来显著的控制分

配误差,这种分配误差必定会降低整个飞控系统的鲁
棒性. 飞翼布局无人机各个舵面非线性舵效特征显著,
需要采用考虑非线性舵效的非线性控制分配方法. 舵
面偏转角与控制力矩的非线性映射关系如下:{

G(δ) = Mc,

δmin 6 δ 6 δmax,
(38)

其中: δ, δmin, δmax为8× 1维向量, δ为无人机8个舵面
的舵面偏角, δmin, δmax为无人机舵面偏角的最小和最

大位置约束, G(δ)为3× 1维向量,是与舵面偏角相关
的非线性函数.

飞翼布局无人机在不同的任务阶段对诸如雷达反

射面积最小、舵面偏转量最低、巡航状态阻力最小等

性能指标具有特殊要求,在实现操纵力矩指令的精确
分配外,还需考虑性能指标的优化. 正常布局飞机舵
面偏转附加的气动力一般较小,可以忽略其影响,本
文的大展弦比飞翼布局无人机由于纵向尺寸较短,为
获得足够的操纵能力,舵面面积较大,使舵面在产生
操纵力矩的同时还会产生较大的附加气动力,此外,
飞翼布局无人机还采用新型的开裂式阻力方向舵,与
通过侧力产生偏航操纵力矩的常规侧力方向舵不同,
开裂式阻力方向舵通过舵面偏转所附加的阻力来产

生偏航力矩.开裂式阻力方向舵有如下特点: 双侧舵
面偏转相同角度时,产生的偏航力矩相互抵消,总偏
航操纵力矩为0,却会引起较大的阻力. 为此,本文以
姿态控制时舵面附加阻力系数最小为优化目标

J = min ∆CD(δ), (39)

其中: J 为优化目标, ∆CD(δ)为无人机舵面附加阻力
系数,结合约束函数式(38)和优化目标函数式(39),本
文飞翼布局无人机以舵面附加阻力系数最小为优化

目标的非线性控制分配问题描述如下:



G(δ) = Mc,

δmin 6 δ 6 δmax,

J = min ∆CD(δ).
(40)

存在非线性舵效与舵面附加力的飞翼布局无人机

非线性控制分配问题(40)为一个非线性优化问题,非
线性规划算法是解决非线性优化问题的良好方法,本
文通过文献[17]所提出的非线性规划控制分配方法对
这一问题进行求解,既能够实现舵面控制力矩的精确
分配,又能够实现舵面附加阻力系数最小的优化目标.
具体过程参见文献[17].

7 仿仿仿真真真与与与结结结果果果分分分析析析(Simulation and result ana-
lysis)

7.1 仿仿仿真真真参参参数数数(Simulation parameters)
飞翼布局无人机质量为 4500 kg,平均气动弦长为

2.9 m,参考面积为45 m2,标称转动惯量为JUAV =
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diag{39750, 8620, 48630} kg ·m2,初始状态为V =
0.6 Ma, α0 = 1.8◦, β0 = 0◦, µ0 = 0◦, p0 = q0 = r0 =
0 rad/s. 无人机姿态跟踪的目标指令为αc = 5◦, βc =
4◦, µc = 3◦. 设在仿真零时刻开始,姿态角与角速率
量测存在幅值0.05的高斯白噪声,同时采用滤波器

50
s + 50

进行滤波,转动惯量施加−20%不确定,气动

参数施加−30%的不确定,施加的时变干扰力矩为

∆M = 5000




sin(2t) + 2 cos(0.5t)
0.2 sin(2.5t) + 0.24 cos(0.8t)

sin(1.5t) + cos(0.8t)


 .

为了验证本文所提方法的有效性,现对分数阶积
分滑模控制器 (FOISMC)、普通积分滑模控制器
(ISMC)和文献[18]提出的动态逆PID控制器(DIPID)
进行仿真对比. DIPID控制器内回路采用动态逆设计
飞行控制律,并在外回路将动态逆与PID控制相结合,
DIPID控制律设计如下:

ωc = −g−1
s [2es + 0.1

w t

0
es(τ)dt + 0.15ės + fs],

Mc = −g−1
f (16ef + ff).

ISMC与FOISMC两种控制方案所选取的控制器
参数相同: c1 = c2 = diag{0.5, 0.5, 0.5}, γ = 0.5, η1

= η2 = 0.1, k1 = k2 = diag{0.2, 0.2, 0.2}, λ1 = λ2

= diag{1.2, 1.2, 1.2}, χs = ζs = diag{2, 2, 2}, χf =
ζf = diag{3, 3, 3}.

7.2 仿仿仿真真真结结结果果果分分分析析析(Simulation result analysis)
图2为3种控制方案的姿态角响应曲线,在具有复

合干扰的情况下, FOISMC和ISMC两种控制器都跟
踪上了控制指令,而DIPID控制器没有跟踪上控制指
令. 本文在设计分数阶积分滑模控制器时,考虑到复
合干扰的存在,用super twisting滑模干扰观测器来实
现对复合干扰的估计与补偿,如图3所示, FOISMC内
回路各通道观测器的干扰估计与实际扰动曲线基本

重合,干扰观测器很好的实现了对扰动的估计,因此
FOISMC跟踪上了控制指令,鲁棒性很好.同理,采用
了super twisting滑模干扰观测器的控制方案ISMC同
样也具有良好的鲁棒性,跟踪上了控制指令. 由于动
态逆控制只能补偿系统精确建模的已知项,无法补偿
由建模误差和外界干扰等产生的复合干扰,虽然
DIPID控制器外回路采用了动态逆结合PID控制器,
然而PID控制中的积分项仅对常值干扰具有很好的抑
制作用,对于本文姿态控制系统存在的时变复合干扰,
DIPID控制器控制效果很差,跟踪误差大、超调很大、
姿态角振荡且无收敛趋势.

从图2还可看出,分数阶积分滑模控制器超调很
小,而普通积分滑模控制器超调比较大.普通积分滑
模面在整个时间段里对姿态跟踪误差的积分权重是

相同的,对大的初始误差的积分会导致暂态性能恶化,

超调比较大.而本文采用了分数阶积分滑模面,分数
阶积分的积分权重在时间段里的分布与分数阶阶次

有关,对误差的积分具有近则储存,过去的则逐渐遗
弃的特点. 通过选择合适的分数阶阶次,很好地抑制
了积分饱和现象,使得姿态控制系统的超调很小.

图 2 姿态角响应曲线

Fig. 2 Response curves of attitude angle

图 3 FOISMC内回路各通道实际干扰与干扰估计
Fig. 3 Disturbance and disturbance estimation of

FOISMC inner loop

图4为采用FOISMC的舵面偏角曲线,本文控制器
采用了具有二阶滑模特性的双幂次趋近律,滑模面有
限时间内收敛到S = Ṡ = 0,由于滑模面导数Ṡ = 0,
系统状态无离开滑模面的趋势,减小了系统的抖振,
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舵面偏角平滑无抖振. 开裂式阻力方向舵产生偏航力
矩是以较大的阻力为代价的,从图4可看出,由于非线
性控制分配以舵面附加阻力最小为优化目标,左右两
侧开裂式阻力方向舵始终单侧偏转,不存在两侧开裂
式阻力方向舵同时偏转的现象.开裂式阻力方向舵始

终单侧偏转与规划目标附加阻力系数最小一致,如
图5所示, FOISMC舵面附加阻力系数非常小,实现了
附加阻力系数最小的优化目标.

综上,本文方案从控制的超调、鲁棒性、稳态跟踪
精度、收敛速度都具有较好的效果,达到了设计目的.

图 4 分数阶积分滑模控制器舵面偏角

Fig. 4 Control surfaces deflection of FOISMC

图 5 分数阶积分滑模控制器舵面附加阻力系数

Fig. 5 Additional drag coefficient of FOISMC control surfaces

8 结结结论论论(Conclusions)
针对受扰飞翼布局无人机姿态控制问题,设计

分数阶积分滑模面减小了普通积分滑模面的超调现

象,采用super twisting滑模干扰观测器实现了对干
扰的估计和补偿,提出具有二阶滑模特性且有限时
间收敛的双幂次趋近律,姿态跟踪速度快且舵面偏
角平滑无抖振,引入非线性控制分配方法,在将期
望控制力矩精确分配到无人机舵面的基础上,实现
了舵面附加阻力系数最小的优化目标.仿真结果验
证了该方案的良好效果.
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