
收稿日期!

!"#$%"&%'$

" 修订日期!

!"&$%"!%&"

基金项目!国家自然科学基金
()*&$*+*,-

作者简介!王肖伊
(&..!%-

#女#硕士生#主要从事激光图像传感器信号处理与控制方面的研究 $

/0123451678219:2&&;<<=>90

导师简介!杨亚非
(&.)?@-

#男#教授 #博士 #主要从事激光图像传感技术方面的研究$

/01234:1AB2;C2D=BEF=>6

'.!''',@&

外参数激励 !"#!$ 扫描镜动力学过程与追踪控制

!"#$! %$&'($)*+

(,-./012 3425$678 ,-. &*'''&-

摘 要!

9: GH/GI ;<=>?@$ ABC>DEFGH JK IJ>KLMNOPQRS LM TU

VWXYZ[\]^_$ `abcdRe GH/GI ;<=fg2hijklmnopqr>stu

Z[vwxyz{|}~?$�����f GH/GI ��fg2��$�[�� NF67B!OFDD1 ����

���Qbcd����Re�$GH/GI ;<=���������f�� �¡� u¢£Nfg

2¤}$AY� �f¥Q:¦§B1>cdkl¨©xª« P:1QF69R ¬ist$®¯°¦±²³

¢£´µ¶·klX$¸¹k> GH/GI ;<=����º»¼½¾ ¿>����x ÀÁ��Â&

ÃÄT����Å[¼RS LM TUVWXÆÇÈÉÊ����Å[¼RS LM ËÌ´µ$stÍÎ

jÀÁÏ¦Ðx

关键词!

RSTUVWXÆ S2ÑÒ�´µÆ EfÍÎÆ ÒXÓuÒXkl

中图分类号!

H,L)

文献标志码!

S !"#

!

&"TL$??UJNPS!+&$,)T+.!+++,

$%&'(%) *+,)'-- .&/ (+.)0%&1 ),&(+,2 ,3 4"546 -).&&%&1 7%++,+

8&/'+ '9('+&.2 *.+.7'('+ '9)%(.(%,&

V167 W219:2X V167 Y2X P2 ZF682X Z167 Z1AB2

(I>C993 9A S[D\961FD2>[X ]1\^26 J6[D2DFDB 9A _B>C69397:X ]1\^26 &*"""&X KC261-

:;-(+.)(< V2DC DCB EBRB39Q0B6D 9A GH/GI [>166267 02\\9\X DCB [>166267 02\\9\ C1[ Q\9A9F6E

1QQ32>1D296[ 26 Q\9[QB>D 96 31[B\ LM 2017B [B6[9\ ^: DCB 1ER16D17B[ 9A C27C![QBBE \B[9616>B A\B<FB6>:

16E 395 >9[D A9\ JK >90Q1D2^232D:T JD C1[ [2762A2>16D DCB9\BD2>13 16E Q\1>D2>13 R13FB D9 [DFE: DCB E:6102>

>C1\1>DB\2[D2> 16E >96D\93 Q\9^3B0 9A GH/GI [>166267 02\\9\ F6EB\ B8DB\613 Q1\10BDB\ B8>2D1D296T

S>>9\E267 D9 DCB /F3B\ B<F1D296X DCB D9\[29613 E:6102>13 09EB3 9A B3B>D\9[D1D2> 1>DF1DBE GH/GI 51[

^F23D 26 DC2[ Q1QB\T JD 51[ [F77B[DBE ^: DCB [20F31D296 DC\9F7C A9\DC!9\EB\ NF67B!OFDD1 1QQ\91>C 5CB6

DCB B8DB\613 Q1\10BDB\ B8>2D1D296 51[ 1QQ32BE 26 DCB B3B>D\9[D1D2> 1>DF1DBE GH/GI \BRB\[B E:6102>13

09EB3X DCB GH/GI [>166267 02\\9\ [C9F3E B8QB\2B6>B DCB Q\9>B[[ 9A E10QBEX QB\29E2>X QB\29E!E9F^3267X

A9\`267X 16E >C19[ 09D296T aB[2EB[X DCB QB\29E2> 09D296 C1E 1 31\7B Q1\10BD\2> >96D\93 \167BT S>>9\E267

D9 DCB [D1^232b1D296 DCB9\: ^: P:1QF69RX 1 D:QB 9A >96D26F9F[ D\1>`267 >96D\933B\ A9\ >C19D2> [:[DB0 51[

EB[276BE D9 01`B DCB D9\[29613 [D1DB[ 9A DCB >96D\933BE GH/GI [>166267 02\\9\ >96RB\7B6D D9 1\^2D\1\:

第
,)

卷第
.

期 红外与激光工程 !"&$

年
.

月

c93T,) d9T. J6A\1\BE 16E P1[B\ /6726BB\267 IBQT !"&$



红外与激光工程

第
!

期
"""#$%&'#()

第
*+

卷

,!-.../0-

!

引 言

-.12

年谷歌无人驾驶原型车路测以来! 无人车

的概念进入了大众的视野" 其实!早在
-.

世纪
3.

年

代!美国#英国#德国等发达国家开展自主导航辅助

驾驶系统研究!其中!激光
45

图像传感器作为复杂

环境感知和避障的标准配置 " 但目前普遍采用的

67&89:)70+/;

激光
45

图像传感器为伺服电机
4+,!

全景扫描和线阵接收方式!价格昂贵!适用范围受到

极大的限制<=04>

" 近年来!随着光学微机电系统
?@$(%8"

ABC8";&7(C%8 "@7(D')$('& E:FC7G

!

@A;@E H

高速扫描

镜的发展! 以
@A;@E0-5

扫描代替传统的伺服电

机
=5

扫描方成为一种发展趋势 </0+>

"

@A;@E

扫描镜

具有静电驱动#电磁驱动#压电驱动和热驱动等多种

驱动方式!其中静电驱动原理最简单!而且加工工艺

与
IJ

兼容!非常易于大规模化生产!成本低 <30K>

" 目

前! 关于
@A;@E

器件动力学分析大多集中在系统

参数变化而产生周期#倍周期和混沌现象!这对研制

高性能
@A;@E

器件具有重要的理论指导意义 <!0=->

!

但关于
@A;@E

扫描镜外参数激励和追踪控制等问

题涉及较少"为此!文中重点研究在
@A;@E

扫描镜

系 统 参 数 固 化 以 后 ! 如 何 利 用 外 参 数 激 励 下

@A;@E

扫描镜的动力学行为! 研究一种工程上可

靠且灵活的追踪控制方法! 使
@A;@E

扫描器能够

按照指令信号期望的轨迹进行周期运动"

"

静电驱动
#$%#&

扫描镜动力学模型与

追踪控制方法

"'"

静电驱动
#$%#&

扫描镜动力学模型

如图
=

所示!为美国
@$%%8%(&7C7(D

公司的四象限

静电驱动
@A;@E

扫描镜结构图!直径约为
4L+GG

"

MAN- !O

和
MAN/ !O

为
@A;@E

扫描镜
!

轴正向

驱动电压!

MAN- !0

和
MAN/ !0

为
@A;@E

扫描镜

!

轴负向驱动电压!

MAN1 "O

和
MAN/ "O

为
@A;@E

扫描镜
"

轴正向驱动电压 !

MAN1 "0

和
MAN/ "0

为

@A;@E

扫描镜
"

轴负向驱动电压" 在标准操作下!

MAN- ! O

和
MAN/ ! O

连接在一起 !

MAN1 " O

和

MAN4 "O

连接在一起 !

MAN- !0

和
MAN/ !0

连接在

一起!

MAN1 "0

和
MAN4 "0

连接在一起 ! 所有四个

PQ5

引脚连接在一起"

R'S

四象限电极分布

?'S T8U% VU'9%')C 7&7(C%897 9$FC%$WUC$8)

?WS @A;@E

扫描镜扭转示意图

?WS E(D7G'C$( 9$'X%'G 8Y %8C'C$8) 8Y @A;@E F('))$)X G$%%8%

图
=

静电四象限驱动
@A;@E

结构图

T$XL= EC%U(CU%7 9$'X%'G 8Y 7&7(C%8FC'C$( Y8U% VU'9%')C '(CU'C79

@A;@E

该
@A;@E

扫描镜具有四象限电极分布结构 !

只要对一个象限研究清楚!其他象限的行为类似"扫

描镜在静电驱动下
Z

且由于
@A;@E

面积与体积比

7[B7(C79 (8GG')9 F$X)'&L IC $F FD8") W: CD7 7[B7%$G7)C CD'C CD7 (8GG')9 F$X)'& 8Y \$FF']8UF B'CC7%) $F

FU$C'W&7 Y8% &'F7% 45 $G'X7 F7)F8%^ CD7 (8GG')9 F$X)'& 8Y _7(C8% 9$'X%'G $F FU$C'W&7 Y8% &'F7% 45 B%$)C$)X

F:FC7GL ND7%7Y8%7Z CD7 CD78%7C$('& ')'&:F$F $F (8)F$FC7)C "$CD CD7 7[B7%$G7)CL

()* +,-./0 &'F7% $G'X7 F7)F8%^ G$(%8"8BC8"7&7(C%8"G7(D')$('& F:FC7G^ _$W%'C$8) ')'&:F$F^

%8W8C$( ')9 G'(D$)7 (8)C%8&
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很大!需要考虑范德华力的影响!此时
=>?=@

的基

础运动规律属于受迫转动形式!其动力学方程为 A7<B

"

#*

!

/$*

"

/%*-&

C&C(

9*:/&

D,E

9*: 97:

式中"

#

为
=>?=@

的组合惯性系数#

$

阻尼系数 #

%

为弹性系数#

&

C&C(

9*:

为静电转矩#

&

D,E

9*:

为范德华转

矩#

*

为
=>?=@

扫描镜扭转角度#*

"为扭转角速度#

*

!为扭转角加速度$

&

C&C(

-

7

F

+'(

F

7

4$)

F

*

)

*.+4$)*

.7/&38

*.+4$)*

*

! "

' (

-

7

F

+'+

F

(

F

*

F

%

7

!

F

!

7.!

/&3897.!

' )

5

9F5

式中"

+

为介电常数#

(

为驱动电压$

&

D,E

-

,'

7F,

7

4$)

F

*

*/F+4$)*

9*/+4$)*5

F

/

.*/F+4$)*

9.*/+4$)*5

F

' )

-

,'+

F

G,*

G

!

97.!

F

5

F

9G5

式中"

+

为
=>?=@

扫描镜介电常数 #

(

为驱动电压

信号#

*

为转轴与底部电极之间的间隙#

+

&

'

和
*

分

别为半长度&宽度和倾斜角#

,

为
H'I'JC%

常数$ 其

中!当
*K+LL7

时!

4$)***

!

4$)*

1

-*K+**

1

为最大倾

斜角!且令
!-*K*

1

!其取值范围为
1L!L7

$

当外加激励信号选择偏置余弦信号
(9!5-(

,(

/

(

'(

(34-!

时 !由于静电力与电压平方成比例 !则公

式
9F5

中
(

F

9!5

改写为"

(

F

9!5-"

1

/"

7

(34-!/"

F

(34F-! 9;5

式中"

"

1

-9(

F

,(

/(

F

'(

KF5

为直流偏压分量 #

"

7

-F(

,(

(

'(

为

外加驱动信号的幅值#

"

F

-(

F

'(

KF

为外加驱动信号
F

次

谐波的幅值$

将公式
9F5M9G5

代入公式
975N

并进行无量纲化处

理!令
$-$-K#

!

%-%-

F

K#

!

&-+'-

F

K0F#*

F

:

!

"-!K-

!

(-,'*

F

K

0G,#+*

F

:

!

-

定义为特征时间!则公式
07:

改写为"

,

F

!

,"

F

/$

,!

,"

/%!-

&(

F

!

F

!

7.!

/&3807.!

! "

:

/(

!

07.!

F

:

F

0O:

可见!方程
0O:

是一个非自治非线性方程$ 若令

,!K,"-.

和
,'K,"-)

!则方程
0O:

简化成三维相空间

的自治一阶微分方程组"

运用四阶
PQ)8C.RQSS'

算法求解微分方程组
0+:

!

分析外加余弦信号的交流电压幅值和频率比对静电

驱动
=>?=@

扫描镜耦合系统响应的影响$

=>?=@

基本参数为"

$-1T!

#

%-1TU

#

(-1T+

#

"

1

-1T;

$ 计算中每

周期积分步长为
F,KG11

!为消除自由振荡的影响!使

系统得到稳定解!略去至少前
O11

个周期!取后面的

F 111

以上个周期$ 由图
F0':

可见!外加余弦信号交

0':

交流电压幅值
0V:

频率比

0': WX D3&S'8C 'IY&$SQ,C 0V: Z%C[QC)(\ %'S$3

图
6

外加余弦信号激励下
=>?=@

扫描镜扭转状态分岔图

Z$8#6 ]$^Q%('S$3) ,$'8%'I 3^ =>?=@ 4('))$)8 I$%%3% S3%4$3)'&

4S'SC "$S_ ',,$S$3)'& (34$)C C`($S'S$3) 4$8)'&

流电压
(

'(

在大约
1M611 a

区间内 !

=>?=@

处于周

期扭转状态 # 交流电压
(

'(

在大约
6+1M<O1 a

区间

内!

=>?=@

处于倍周期扭转状态#随着交流电压
(

'(

逐渐增加!

=>?=@

将处于混沌运动状态$ 由图
69V:

可见! 在外加余弦信号频率比
)

在
1M2T<

区间内 !

=>?=@

处于阻尼振动状态 # 在频率比
)

在
2T;M

2TU6

区间内!

=>?=@

处于周期运动状态#在
)b7TU6

时!

=>?=@

处于失谐运动状态$

如图
<9':

所示 !在
"

7

-1Tc

时 !相轨图为
7

个极

限环!

=>?=@

扫描镜处于
7

周期摆动!这也正是文

中所追求的目标 ! 随着
"

7

增加 !

=>?=@

摆动状态

进入准周期状态$ 如图
<9V:

所示!在
"

7

-7T<c

时!相

轨图为
6

个极限环!

=>?=@

进入
6

周期摆动状态$

如图
< 9(:

所示 !在
"

7

-7Tc7

时 !相轨图为
<

个极限

环!

=>?=@

进入
<

周期摆动状态$ 如图
<9,:

所示!

"

7

-6T1O

时! 相轨图为无序的环面 !

=>?=@

摆动进

入混沌状态$
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%

%

%

%

%

%
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1!6111;.;

0': 2

周期摆动
0<: 6

周期摆动

0': =$)8&> ?>%$3,$( 34($&&'@$3) 9<: A3B<&> ?>%$3,$( 34($&&'@$3)

9(: C

周期摆动
9,:

混沌状态摆动

9(: DE%>> ?>%$3,$( 34($&&'@$3) 9,: FE'3@$( 4@'@> 34($&&'@$3)

图
C

在外加余弦信号电压幅值变化时
GHIG=

扫描镜的

动力学行为

J$8#K AL)'M$('& <>E'N$3% 3O GHIG= 4('))$)8 M$%%3% "$@E @E>

(E')8$)8 N3&@'8> 'M?&$@B,> N'&B>4 3O ',,$@$3)'&

(34$)> 4$8)'&

由此可见! 外加余弦信号交流电压
%

2

的增加!

GHIG=

扫描镜的摆动状态经历阻尼 "

2

周期 "

6

周

期"

K

周期直至混沌的动力学过程#

!"!

静电驱动
#$%#&

扫描镜追踪控制方法

在
GHIG=

扫描激光
KA

图像传感器中
P

人们往

往希望
GHIG=

扫描轨迹能够按照指令信号期望的

相轨进行
2

周期摆动!这就涉及到追踪控制问题!即

通过施加控制器使受控
GHIG=

扫描轨迹达到事先

给定的扫描轨迹图样$ 现有的
GHIG=

追踪控制方

法如耦合控制法%微扰法"非线性反馈法和周期激励

法等!虽可追踪控制到给定的周期轨道
P

但控制器形

式复杂!工程上实现困难!不利于应用!下面讨论一

种新型连续混沌系统追踪控制器方法$

假设某一连续混沌系统可用以下状态方程描

述&

&

!

-'0&: 0Q:

式中&

&'(

)为状态向量$

如果目标轨迹设置为为
$ 0!:-R$

2

!

$

6

!'!

$

)

S

D

!设

计控制器
*0!:-R*

2

!

*

6

!'!

*

)

S

D

!使受控系统公式
0Q:

中

的
&

状态追踪到给定的指令信号
$

!且满足 &$M

!("

T&.$ T-

1

$因此!在公式
0Q:

中加入控制器后得到&

!

-+0&:/*0!:

!

则追踪误差为&

,0!:-R&

2

.$

2

!

&

6

.$

6

!'!

&

)

.$

)

S

D

-R,

2

0!:

!

,

6

0!:

!'!

,

)

0!:S 0U:

如果控制器设计选择如下形式&

*0!:-.-0!:, 0!:

因此!由公式
0Q:V0!:

可得到系统的误差方程&

,

!

0!:-.0&:.-0!:/ 071:

根据
WL'?B)3N

稳定性原理!构造
00!:-

)

1-7

)

7

6

>

6

1

0!:

!

则
00!:

的导数为&

0

!

0!:*

7

6

TT.0&:.$

!

TT

6

/

7

6

TT,TT

6

.-0!:TT,TT

6

077:

由公式
077:

可见 !假设
TT.0&:. $

!

TT*2 TT, TT

!只要原

系统&

!

-.0&:

有界!且目标信号
$0!:

的各个分量在
R1

!

/"S

满足对时间
!

一次可微!即可满足该条件$ 连续混沌

系统均为有界函数!且
.0!:

满足
W$?(E$X

条件!则存在

一个正数
2

!使3

!

0!:*R2

6

Y6/2Y6.- 0!:S T T, T T

6 成立 $

当
T T,TT-1

时!有0

!

0!:-1

$ 若
40!:

足够大!使
R2

6

Y6/2Y6.

40!:S#1

!则有0

!

0!:-1

!因此
,0!:

是渐进稳定的$

-0!:

可

以选择一个足够大的常数或单调递增函数! 如
!

%

!

6

%

>Z?05!:

等形式的函数 !当
!

充分大时 !定有
R2

6

Y6/7Y

6.-0!:S#1

$

因此 !根据公式
0!:

状态反馈控制方法 !设计追

踪控制器
*--

(

0#.$0!::

!即用状态
#

对期望的指令信

号
$0!:

波形进行跟踪
P

最终能够将系统控制到
$0!:

波

形上# 这时施加控制器后的混沌系统公式
0+:

则变为&
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在
23425

扫描激光图像传感器应用中! 一般

选择
23425

扫描镜快轴
6!

轴
7

做正弦波形运动"慢

轴
6"

轴
7

做三角波形运动# 为此!文中选择指令信号

波形分别为
8$)6#7

和
8"'9::9;6#7

!期望
23425

的转

动状态
!

和
"

分别追踪
8$)6#7

和
8"'9::9;6#7

输出$ 首

先选定仿真参数分别为
!<.=!

%

"<.#>

"

#<.=+

"

$

.

<.=/

和
$

?

<-=.1

! 这时
23425

运动状态处于混沌状态!

如图
@6A7

所示$另外!由于混沌系统属于初值敏感型

系统!施加追踪器前后系统响应完全不同$ 因此!在

仿真时 !追踪控制器
% 6#7

先不施加到
23425

扫描

器系统中!待经过若干周期后再施加!在施加追踪器

后观察输出状态是否收敛于参考信号$

如图
/6'7

所示!指令信号选择
8$)6?=1#7

正弦信号

波形 !反馈增益
&B@=1

!在
?,

个周期之后加入追踪

控制 !

23425

扫描镜的输出状态很快收敛于正弦

信号波形
8$)6?=1#7

$图
/6'7

的相轨图与图
@6'7

未加追

踪器的原生
?

周期相轨图相比!更接近与圆形相轨$

如图
/6C7

所示!指令信号选择
8"'9::9;6?=1!'(!

#D.=17

三角波信号波形!反馈增益
&B@=1

!在
?.

个周

期之后加入追踪控制 !

23425

扫描镜的输出状

态很快收敛于三角波信号波形
8"'9::9; 6?=1!'(!#D

.=17

$ 图
/6C7

的相轨图与图
/6'7

所示正弦相轨图相

比!呈近菱形结构$

6'7

参考信号为正弦波
6C7

参考信号为三角波

6'7 5$)E8:$A'& %FGF%F)(F 8$H)'& 6C7 I%$')HE&'% "'JF %FGF%F)(F 8$H)'&

图
/

受控
23425

追踪控制轨迹相图

K$H=/ I%'LF(9:%M N;'8F A$'H%'O :G (:)9%:&&FA 23425 9%'(P$)H

(:)9%:&

由此可见! 文中提出的
23425

扫描镜追踪控

制器!具有结构简单和易于实现的特点$ 同时!该追

踪器对不同的系统具有统一的形式! 只要受控系统

有界!与系统结构基本无关!具有较好的鲁棒性$ 因

此!可根据需要合理设计
)6#7

指令信号!获得期望的

扫描轨迹图样!且收敛速度可通过调节
&6#7

来实现$

!

实验结果

为了验证该追踪控制器的可行性! 如图
1

所示

静电驱动
23425

扫描镜追踪控制原理图$ 激光器

为
I;:%&'C80QR1@-

!波长
1@- )O

!连续输出
?, OS

&

23425

扫描镜为
2$%%:%(&F9F(; 05,-+,QT

芯片 &静

电驱动与追踪控制器为自制$

图
1

静电驱动与追踪控制
23425

扫描实验原理图

K$H=1 5(;FO'9$( A$'H%'O :G 89'9$( A%$J$)H ')A 9%'(P$)H (:)9%:&

23425 8('))$)H FUNF%$OF)9

为了得到好的演示效果! 指令信号按照李萨如

图%线性回扫%螺旋线和蝴蝶图案的行扫频率和帧扫

频率均选择较低值
61, VW

以下
7

!而实际指令信号的

频率为
XY, VW

$ 指令信号和实验中获得的扫描轨迹

如图
+

所示$

当指令信号设计为
)

*

6 # 7 <(:8 6@Z$# 7

和
)

+

6 # 7 <

8$) 6[+$#7

时 !行扫与帧扫频率比为
[!\Z

!

23425

的

扫描轨迹为李萨如图!见图
+6'7

和
6C7

!其中图
+6'7

为

指令信号
2]I^]T

仿真的指定扫描轨迹图样!图
+6C7

为与图
+6'7

对应的实验结果$

当指令信号设计为
)

*

6#7<,=,-#_(:8`@-$6#0#

,

7 a

%

)

+

6#7<8"'9::9; 6[=1#D,=17

时 !扫描轨迹为线性回扫图

样!图
+6(7

为
2]I^]T

仿真的扫描轨迹图样!图
+6A7

为实验结果$

当指令信号设计为
)

*

6#7<6-,#7(:86[,$#_$\@7

%

)

+

6#7<

6-,#78$)6[,$#_$ \@7

时
D

扫描轨迹为螺旋线 !图
+6F7

为

2]I^]T

仿真的扫描轨迹图样!图
+6G7

为实验结果$

当指令信号设计为
)

*

6#7<(:86[,$#7bFUN`(:86[,$#7a0

Y(:86/,$#7_8$)

1

6[,$#\[Y7c

%

)

+

6#7<(:86[,$#7bFUN`(:86[,$#7a

0Y(:8 6/,$#7 _8$)

1

6[,$#\[Y7c

时 !扫描轨迹为蝴蝶图

样!图
+6F7

为
2]I^]T

仿真的扫描轨迹图样!图
+6G7

为实验结果$
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在图
+

实验中! 在
- 1

处放置贴有坐标纸的一

个屏幕" 帧同步通过一帧最后光斑是否与入射初始位

置重合来确定" 追踪控制轨迹通过人眼观察和拍照

扫描图样是否与指令函数图样形似来确定! 如图
+2'3

4256

均显示指令函数图样与扫描图样非常形似!但

存在枕形失真! 主要原因是理想像高与实际像高存

在扫描角正切的失真因子"实验结果表明#李萨如图

指令信号能够获得最稳定的扫描轨迹图像! 即形成

闭环扫描轨迹!帧频高!缺点是空间点阵具有非均匀

性! 需要校正$ 线性回归扫描也能形成闭环扫描轨

迹!具有较好的空间点阵均匀性!缺点是帧频慢 $螺

旋线扫描以及蝴蝶等非规格几何图样进行扫描 !帧

频就更慢了"

7'6

李萨如图指令信号
286

李萨如图扫描轨迹

2'6 9:11'); <$=)'& :> ?$<<'@:A< 786 B%'@C(D:%E ;$'=%'1 :>

F'DDC%) ?$<<'@:A< F'DDC%)

7(3

线性回扫指令信号
7;3

线性回扫轨迹图

7(3 9:11'); <$=)'& :> &$)C'% 7;3 B%'@C(D:%E ;$'=%'1

%C=%C<<$:) :> &$)C'% %C=%C<<$:)

7C3

螺旋线指令信号
7>3

螺旋线指令信号轨迹扫描图

7C3 9:11'); <$=)'& :> 5C&$('& 7>3 B%'(G <('))$)= :> (:11');

&$)C <$=)'& :> 5C&$('& &$)C

7=3

蝴蝶形指令信号
753

蝴蝶形扫描轨迹图

7=3 9:11'); <$=)'& :> 753 B%'@C(D:%E ;$'=%'1

8ADDC%>&E <5'FC :> 8ADDC%>&E <5'FC

图
+

追踪控制指令信号与
HIJHK

扫描轨迹图

L$=#+ K(5C1'D$( ;$'=%'1 :> D%'(G$)= (:)D%:& (:11'); <$=)'& ');

D%'@C(D:%E ;$'=%'1 :> HIJHK <('))$)=

!

结 论

外参数激励下静电驱动
HIJHK

扫描镜的摆动

状态将经历阻尼% 周期% 倍周期和混沌等动力学过

程!其中
M

周期摆动态存在一个较大的动态范围
7

例

如
H$%%:%(&CDC(50HIJHK

外加驱动电压的实验结果

为
N,4-,, O

!频率比为
MP/4MPQ-6

!只要驱动电压和

频率比控制在这个范围内!即可实现
M

周期摆动"文

中提出的连续混沌追踪控制方法! 期望的指令信号

可以是任意信号形式或其信号组合! 只要受控系统

有界!能够快速收敛于期望的指令信号!控制器结构

简单!工程上易于实现"

H$%%:%(&CDC(5

公司静电平板

电容驱动
HIJHK

扫描镜实验表明# 李萨如图指令

信号能够获得较高的帧频扫描轨迹!适用于激光
RS

图像传感器$ 该追踪控制方法理论上同样适用于梳

齿电容驱动
HIHJK

扫描镜"
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W%F")$') )F$@C &$U$A'A$F) 8>9bb>_IO4 aMM&$('A$F)@ ')D

VC(?)F&FHJ= 5,Z/4 Z057
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