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船舶动力定位中的模糊控制器优化技术 

谷丽丽 邓志良 

(江苏科技大学电子信息学院 镇江 212003) 

摘 要 动力定位系统是一种闭环控制系统，采用推力器来提供抵抗风、浪、流等作用在船上的环境力，从而尽可能使 

船舶保持在海平面要求的位置上。在传统模糊控制的基础上，将遗传算法引入模糊控制器的设计当中，根据已知的模糊控 

制规则，对模糊隶属度函数自动寻优 ，该方法用于船舶动力定位中，对船舶纵向运动进行控制与仿真，仿真结果证明遗传算 

法优化的有效性。 
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Optimization of Fuzzy Logical Controller in Oynanlic Positioning System of Ships 

Gu Lili Deng~ alhang 

(Dept．of Electronics and Information，Jiangsu University of Science and Technology，Zhenjiang 212003) 

Abstract The dynamic positioning system is a closed loop control system wlrich resists against the disturbance by wind，wave，and 

current with the help of thrusters on the vesse1．Genetic algorithm L1ses in fuzzy controller design．Using this Il1ew method，fuzzy membership 

function can be optimized automatically according to kno~a fuzzy control rules．This me thod is used in dynamic positioning system of skips． 

The vibration along the forward direction is controlled and simulated ．Th e restdt shows that genetic algorithm  is effective for optimization． 
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1 引言 

随着海洋事业的不断发展，越来越多的船舶需 

要加装动力定位装置。船舶动力定位系统是指船 

舶利用 自身的动力系统(舵、桨)来提供反力和反力 

矩以克服风、浪、流等环境外力(矩)的干扰，使船舶 

保持在海平面要求的位置和方向。它包括三部分 

内容：(1)船位、艏向测量及传感器系统；(2)计算机 

控制系统；(3)推力器系统_1 J。其优点是定位成本 

不会随着水深增而增加，并且操作也比较方便，因 

此动力定位的研究越来越具有重要意义。 

在船舶动力定位中，由于被控对象是时变，非 

线性的，建立精确数学模型较为困难，因此采用模 

糊控制技术可以不依赖于被控对象的数学模型，同 

时对干扰，滞后都有较强的适应性，能够有效控制。 

但是模糊控制中存在两个问题就是模糊控制规则 

和隶属度函数的选取。本文将遗传算法和模糊控 

制相结合，利用遗传算法对模糊控制的隶属度函数 

的参数进行寻优，以求得更好的控制效果。 

2 模糊控制和遗传优化 

2．1动力定位系统模糊控制器的建立 

船舶动力定位系统主要涉及船舶在水平内 3 

个自由度的运动控制，即船舶的纵荡、横荡和艏摇 

运动控制。由于船舶在定位过程中处于相对较低 

的航速状态，各种运动状态之间的耦合不十分严 

重。为了便于控制器的设计，可认为船在执行定位 

的过程中各种运动状态是不考虑耦合的。本文只 

研究了船舶的纵向运动控制，以纵向的位置偏差及 

速度作为模糊控制器的两个输入。模糊控制器根 
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经过优化的模糊控制器，位移和速度的隶属度 

图3 优化前纵向位移 

图形有明显变化， 

将该 控制 器用 于 

船舶动力定位。在 

低速情况下，船舶 

运动三个方向的耦 

合较小，因此 ，动力 

定位的运动控制系 

统一般具有三个独 

立的控制器，分别 

控制三个方向的运 

动E5 。为了简便起见，本文仅以船舶运动的纵向位 

移为例，船舶初始位置在原点，定位点选在北向 20 

图4 优化后的纵向位移 

米处。仿 真 结 果 

表明优化后的控制 

器能够加快响J立速 

度，也提高了枉制 

精度，并且在到达 

定位点且干扰存在 

时，基本上能保持 

稳定。控制效果如 

图 3和图 4所示。 

4 结束语 

通过肘船舟n运功的实际控制，定位效果快速稳 

定：验证 _『基于遗传算法的模糊控制器的有效性 

和优越性，该方法寻优速度快，对于搜索空间维数 

大、问题复杂的情况也十分有效，可以捩得全局最 

优或者次优解，为模糊控制器的设计提供了较好的 

方法。住船舶动力定位系统中取得了良好的效果 
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技术来加强系统的可靠性。这使得最终还原出隐 

图 5 嵌入了隐秘信息的载体 

秘信息正确率高，有一定的稳健性，同时载体质量 

也相应得到保证。 
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