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基于自适应反步法的干扰补偿挖泥船动力定位控制

张宇华１，２　姜建国１　郜登科１

（１上海交通大学电力传输与功率变换控制教育部重点实验室，上海 ２００２４０）
（２河南理工大学电气工程与自动化学院，焦作 ４５４１００）

摘要：为解决挖泥船在挖泥强反作用干扰或恶劣环境干扰下，动力定位控制系统不稳定的难题，提出采用自适应

反步法来解决挖泥船的动力定位问题．由于自适应算法采用实时估计干扰值并进行前馈补偿，而不是在挖泥机
构上额外加装传感器的方法，从而简化了控制机构并同时保证了控制的效果．自适应控制能前馈补偿反作用干
扰及环境干扰对船体的作用，使船体能以最小的误差与冲击稳定在指定位置．定位控制在强干扰作用下依然能
快速跟踪设定位置，而且保证控制系统全局渐近稳定．仿真结果表明，动力定位系统在强干扰环境中依然能够保
持良好跟踪的动静态性能．
关键词：动力定位；自适应反步；非线性控制，挖泥船；干扰补偿
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