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内容概要

　　《航天器动力学与控制》译自以色列飞机工业公司和特拉维夫大学的marcel J.Sidi博士《Spacecraft
Dynamics And Control：A Practical Engineering
Approach》一书，主要介绍航天器动力学与控制的基本理论和卫星实践，重点分析和解决现实的工程
问题。
内容涵盖轨道动力学、姿态动力学、重力梯度稳定、单自旋和双自旋稳定、姿态机动、姿态稳定、结
构动力学和液体晃动等。

《航天器动力学与控制》不仅可用于航天领域工程设计人员的参考用书，也可作为航天专业学生的教
材。
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作者：（英国）西迪（Marcel J.Sidi） 译者：杨保华
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章节摘录

版权页：插图：第4章致力于绕过质心某转轴的基本转动方程，引入了通常使用的角动量和转动动能
的概念来定义物体的转动状态。
接下来，以欧拉力矩方程作为基础分析了旋转体当存在和不存在内部能量耗散情况下的角度稳定性问
题。
这一章还推导了非自旋航天器的线性化角运动方程，这对于设计反馈姿态控制系统来说是必需的。
第5章主要是针对卫星的重力梯度稳定问题。
重力梯度控制是稳定卫星姿态的一种被动方法。
原则上，重力梯度姿态控制系统是无阻尼的。
本章分析了主动阻尼和被动阻尼，并且强调了由于环境情况产生的姿态稳定的不精确性。
第6章讨论了单自旋和双自旋稳定问题。
单自旋稳定方式通常被用来在变轨过程中保持推力矢量的方向不变。
这一章讨论了存在寄生干扰扭矩的情况下，保持推力矢量方向在允许的范围内所需的最小旋转速率。
还分析了卫星在变轨末期和消章动阶段的主动章动控制和消旋控制。
对主动章动控制和消旋一消章动控制的燃料消耗量给出了分析评估。
提供了一个设计例子。
单自旋特性也被用于自转轴与轨道面垂直的卫星姿态稳定方面，这保证了通信载荷能够持续地扫描地
球并且提供通信链接。
由于作用于卫星的寄生干扰力矩，章动运动会被激发，因此卫星必须始终具有阻尼。
根据卫星不同的转动惯量，采用被动的或者主动的阻尼来进行卫星姿态的控制；后面会分析各种阻尼
方案。
双自旋稳定被研发以通过确保通信天线持续指向地球来提高自旋卫星的通信效率。
在这种控制理念中，被动章动阻尼能够通过能量消耗来实现。
稳定的条件也得到明确的表述。
第7章关注飞行器的三轴姿态稳定和机动。
在这些卫星中，并没有加装恒定的角动量来保持某一个轴在空间稳定，所以姿态控制是通过同时控制
三个轴来实现的。
对于小角度的姿态机动，通常欧拉角是一个描述卫星相对于太空中某确定坐标系的姿态的清晰方法。
然而，对于大的姿态改变，采用方向余弦矩阵和四元数矢量来描述姿态运动更加有效。
本章从姿态控制律的详细讨论开始。
动量交换装置被用来提供精确的姿态控制力矩。
本章和后续章节将介绍这些叫做反作用轮和动量轮的装备并建立模型。
如果一个外在的惯性干扰作用于1颗有姿态控制的卫星，那么剩余的角动量就会累积在动量轮上。
通过磁力矩器阻尼动量轮上的这些动量的控制方案得到分析和仿真。
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编辑推荐

《航天器动力学与控制》是由航空工业出版社出版的。
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