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编辑推荐

本书基于先进的Compax3伺服控制器建立伺服控制系统，并在此基础上进行了探讨和实
证研究。 

内容简介

第一章介绍光电跟踪系统的概念及组成，并对光电跟踪系统中的现有伺服控制算法和控
制器的发展现状进行了简要总结。第二章介绍了复合控制、等效复合控制和共轴跟踪原
理。并提出利用ELM神经网络对脱靶量，伺服转台位置、速度和加速度进行数据融合得
到目标位置、速度及加速度，构成共轴跟踪。第三章针对ELM神经网络运算量大和历史
时刻数据重复学习训练，对ELM神经网络算法进行优化，缩短了运算时间，运算时间大
约为4.58ms，达到了光电跟踪系统的实时性要求。并根据某光电跟踪系统转台的实验数
据进行了ELM神经网络数据融合仿真。第四章针对实现共轴跟踪需要的信息源，在伺服
转台上安装了角加速度传感器。分析了角加速度传感器的工作原理和模型，利用频率测
试法得到角加速度传感器的传递函数，并进行滞后补偿。通过实验比较了在角加速度传
感器和光电位置编码器两种方式下，分别得到的伺服转台的速度和加速度信号的优劣。
第五章基于Compax3伺服控制器建立了光电跟踪伺服平台，对平台的主要参数进行性能
测试。用程序模拟了光电探测器的特性，并进行了共轴跟踪实验验证。
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前 言



随着科学技术的发展，伺服控制技术的应用越来越广泛，对伺服控制系统的精度要求也
越来越高。伺服系统的精度主要受伺服控制器和控制方法的影响，因此选择高性能控制
器和采用先进的控制算法是提高跟踪精度的主要途径。本书基于先进的Compax3伺服控
制器建立伺服控制系统，并在此系统基础上进行了探讨和实验验证。首先，简要介绍了
伺服控制系统的组成和基本性能要求；概述了伺服控制系统发展现状和应用实例。接着
介绍了利用频率分析方法得到被控对象数学模型的方法，并介绍了常用的伺服控制方法
，给出了代表高精度伺服控制系统最高水平——光电跟踪系统的各种先进控制算法。介
绍了光电编码器、旋转变压器和加速度传感器的工作原理及其数学模型；用频率测试法
测试了加速度传感器的传递函数，并在此基础上对其进行了补偿。针对角加速度计和编
码器获取伺服控制系统被控对象运动状态的两种方式，并用实验方法验证了其各自的特
点。介绍了基于微处理器的伺服控制器、基于通用计算机的伺服控制板卡、PC104伺服
控制器、基于DSP的伺服控制器和Compax3伺服控制器；基于Compax3伺服控制器构建
了伺服控制系统，并对系统进行了性能测试和频率分析。介绍了ELM神经网络原理；提
出基于ELM神经网络对历史数据进行学习训练，并根据学习训练结果对跟随目标及被控
对象位置、速度和加速度进行数据融合得到跟随目标位置、速度及加速度；用8次多项式
插值方法得到目标的历史状态，通过算法优化减少了ELM系统的运算量，满足伺服控制
系统的实时性要求；最后，基于某光电跟踪系统的实验数据进行仿真。基于Compax3伺
服控制器建立光电跟踪伺服系统，测试系统的性能，并对本书提出的共轴跟踪进行实验
验证和实验结果分析。
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