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摘 要

本研究主要是以航太衛星模擬做為研究對象，使用繪圖軟體Solid Works建立電腦模型，其中繪製元件包含衛星本體(內含三

軸之動量飛輪)、兩端掛載太陽能板與三角支架。為了達到更加精確的模擬成效，我們將實際所得到之各部位質量與相關參

數匯入欲使用的動態模擬軟體中，藉以探討衛星在外太空無重力的環境下其姿態控制成效與太陽能板振動傳至本體之情形

。 由於衛星運作的環境較為特殊，其結構複雜且元件精密，導致在維修方面並不容易，因此為避免維修時所帶來的困難與

衝擊，以及經費上的損失，在狀況發生前若能預先提高其自身控制效能與抑制外力因素所導致的振動現象，便能夠降低執

行上的風險，以上問題便顯得相當重要。本研究即針對這兩方面做探討，使用順滑模態控制（Sliding Mode Control, SMC

）其強健性的優勢做為衛星姿態控制的主要設計依據；另外將太陽能板做彈性體(Flexible-Body)之處理，觀察當衛星姿態改

變時，其誤差跟隨之情形，與振動波由太陽能板尾端傳至本體時之影響。進而對於衛星姿態控制方面能更具有效益和減振

目標之實現。
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