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内容概要

内容简介
本书以中低轨道遥感卫星和静止轨道通信卫星为重点，系统地阐述卫星轨道和姿态动力学的
基本原理、轨道和姿态控制的设计思想及设计方法。主要内容包括：卫星轨道的基本特性、特殊轨
道的设计，轨道摄动分析，入轨控制和轨道保持控制；卫星姿态运动特性，姿态确定，姿态稳定和机
动的控制方式。内容丰富，文笔流畅，工程实用性强。
本书可作为有关高等理工科院校研究生的教材，也可供从事卫星研制和卫星应用工作的研究
人员和工程技术人员参考。
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精彩短评

1、老实说书编的不咋样，把航天动力学的东西集中在这一本书讲，讲解的有点乱也不连贯。作为学
习书就不用了，还是作为工具书使用吧，比较全公式都有，必备嗯，因为专门讲这块的书不多啊。
2、经典中的经典．我估计搞卫星控制的已经人手一本了吧．
3、其实书的内容很简单，不如一些同类书好，但是很简洁，可做工具书使用，尽管已经绝版，卖家
的差价有点太高了
4、写得不够亲切
5、好书，本学科的基础读物。
6、航天器动力学参考书目，用课件，无教材
7、如题 很经典的东西 能买到就很高兴了 以前都是拿图书馆的看 吼吼
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精彩书评
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型8.3.2三正交反作用轮系统8.3.3四斜装反作用轮系统8.4力矩陀螺动量控制8.4.1单框力矩陀螺群的构
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星的姿态控制9.1带挠性附件的卫星姿态动力学9.1.1系统动力学方程9.1.2挠性位移简化模型9.1.3挠性附
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析9.3.1比例－微分控制8.3.2模态溢出9.3.3增益－相位稳定参考文献回到页首&quot;卫星轨道姿态动力学
与控制&quot;的书摘⋯⋯1.8.2 地球同步卫星群静止轨道卫星通信的一种发展方向是利用若干颗子卫星
替代单颗大型卫星平台的功能，这些子卫星分布在母星（或假想的母星——定点位置）的周围，构成
某种形式的星座，相互间距约几十公里。设计星座的主要考虑是避免子卫星相互碰撞和对地通信的相
互遮挡，影响电波传输，以及子卫星之间星际通信的视线方向的限制范围。利用静止卫星小偏差运动
方程式（1.7－18），（1.7－19）代入同步半径数值，可列出每个卫星偏离预定位置的定量方程：△r
＝－42164.18·ecosMΔx＝84328.36[esinM十（λj—λ0）]△y＝735.85·isin（M十ω）式中，Δx为切
向偏离，Δy为侧向（偏离轨道平面）距离，λ0为卫星群（座）中心的定点位置，λj是单个卫星的预
定位置（平经度）。可见，子卫星的轨道要素的基本要求是e＜10－3，i＜1°。此外，为保持星座的
同步性，要求各卫星的漂移率基本相同。同步卫星星座的几何构形决定于各个卫星的静止轨道要素：
λj，ej，ij。 由小偏差线性化原理，两颗卫星之间的相对运动关系与单个卫星的小偏差运动方程（1.7
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－18），（1.7－19）相似。令两颗卫星的静止轨道要素分别为（λ01，D1，e1，ij）和（λ02，D2
，e1，i2），两者之差（以标记“δ”表示）为δλ0＝λ01—λ02，δD＝D1—D2，δe＝e1—e2，
δi＝i1—i2如两者的漂移率相同，卫星间相对距离很小，则两者的平赤经l近似相同，两颗卫星在轨道
径向、切向和侧向的相对距离方程可写成δr＝r1—r2＝—as（δexcosl十δeysinl）δx＝asλ1—λ2）
＝as（δλ十2δexsinl—2δeycosl0δy＝as（φ1—φ2） ＝as（—δixcosl十δiysinl）等式左端δx，δy
表示沿轨道坐标切向和侧向的相对距离，右端项的下标x，y表示偏心率和倾角矢量在地心赤道惯性坐
标X，Y轴上的分量。上式也是子卫星与母卫星（或假想母卫星）之间的相对距离方程。在卫星群的构
形设计中，可令母星的偏心率和倾角均为零，因此，建立卫星星座的基本方法是分别设置子卫星的轨
道要素，满足不同几何构形的要求。（1）经度分置模式：此为最简单的分置模式，各子卫星沿轨道
经度圈分布，位于星座中心定点位置的两侧、具有不同的平经度。这种简单分置需较宽的轨道窗口，
以两颗卫星为例，此分置的特点是，δλ0＞2（e1十e2）， δD ＝0（2）同平面偏心率分置模式：令
各子卫星享用同一定点经度，但偏心率ej各不相同。由各卫星在东西方向的相位差形成一定形式的星
座。此模式的特点是δλ0＝0， δD ＝0， δe≠0卫星间的相对距离方程为δr＝－as（δexcosl十
δeysinl）δx＝2as（δexsinl—δeycosl）一颗卫星围绕另一颗卫星的相对运动形成一椭圆，短轴沿径
向，长度为as·δe，长轴沿切向，是短轴的两倍。如各子卫星的偏心率幅值相同，但偏心率矢量的指
向不同，则各子卫星在同一椭圆上，相隔不同的相位，绕共同的平经度点周期转动。如以四颗子卫星
为例，各偏心率矢量相隔90°。图1.8－3（a）表示各轨道在赤道惯性坐标面的空间分布。图1.8－3（b
）表示各卫星相对定点位置的相对轨迹为同一椭圆，各子卫星在椭圆上相位不同，例如子卫星1和3相
对位于椭圆短轴，过6小时，两者转到长轴上，再过6小时，又回到短轴。偏心率分置的基本原则是，
使任一对卫星偏心率之差δe达最大。见图1.8－3（a），偏心率矢量的分布。由于卫星群处在同一赤
道面，子卫星1和3，以及2和4的对地视线在一天内重叠两次，相互遮挡，影响电波通信。因此，还需
设置轨道倾角，将相对轨迹移出赤道平面，形成侧向分离。（3）倾角与偏心率合成分置模式：令各
子卫星共享同一定点经度，倾角设置使相对轨迹椭圆扭出赤道平面，参见式（1.7－19），在地球子午
面上的投影运动方程可写为δr＝—as（δexcosl十δeysinl）δy＝－as（δixcosl－δiysinl）在子午面内
，卫星间相对运动与赤道面内的相对运动相似，由此，此模式的特点为δλ0＝0， δD ＝0， δix＝k
δex， —δiy＝kδey式中，k为常值系数。各子卫星相对母星的相对轨迹处在同一倾斜平面，与地球
子午面的交线为通过定点经度的直线。根据ix，iy的定义式（1.7－14），iy定义在赤道坐标的（－Y）
轴上，因此式（1.8－16）表示各卫星的偏心率矢量平行于自身倾角矢量在赤道面的投影。有i∥e，⋯
⋯，参见式（1.8－12）。此模式的相对轨迹在赤道面的垂直切向面的投影也呈椭圆形，长轴沿切线方
向，短轴沿侧向。按式（1.8－18）分置的四颗子卫星的相对轨迹在三维平面上的投影图1.8－4，E表示
东切向，N表示北侧向，r表示径向。由于相对轨迹平面相对径向倾斜，避免在此方向上子卫星对地视
线相互遮挡。
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