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GIROSKOP KAWALAN MOMEN BERASASKAN KAWALAN DAYA 

AKTIF (AFC) UNTUK KAWALAN ATITUD SATELIT KECIL 

 

ABSTRAK 

 

 Sistem giroskop kawalan momen (CMG) adalah pilihan yang sesuai untuk 

bagi rekabentuk sistem kawalan atitud (ACS) satelit kecil bagi misi berprestasi tinggi 

kerana ia memiliki amplifikasi kilasan yang tinggi. Namun, kebolehan sistem ini 

adalah terhad dengan kehadiran unsur gangguan kerana limitasi pengawal atitud 

piawai untuk menolak gangguan tersebut secara teguh selain sistem CMG yang 

berdepan degan masalah sudut gimbal tersesar. Dalam kajian ini, kawalan daya aktif 

(AFC) dicadangkan dan diintegrasikan bersama pengawal berkadaran-terbitan bagi 

mengarah sistem CMG menjana kilasan kawalan bagi misi yang ditetapkan manakala 

sistem pampasan sudut gimbal kilasan magnetik (MTGAC) diintegrasikan ke dalam 

ACS untuk memampas gimbal tersesar sudut. Kesemua model matematik dibina dan 

dilaksanakan dalam perisian Matlab
®
-Simulink

TM
. Berdasarkan simulasi, skema AFC 

yang dicadangkan sangat mempengaruhi prestasi manuver atitud dan tudingan atitud 

satelit. Dengan memilih parameter AFC yang sesuai, manuver atitud yang 

dikehendaki dapat dicapai dan ralat atitud dapat dikurangkan dengan ketara lebih dari 

60%. Manakala, sistem MTGAC berjaya mengekalkan gimbal-gimbal GKM pada 

sudut yang dikehendaki lantas meletakkan sistem CMG jauh dari ketunggalan. 

Tambahan itu, sistem MTGAC juga memberi darjah kebebasan tambahan kepada 

kawalan tudingan atitud apabila ia menambahbaik ketepatan atitud sebanyak 75% 

tanpa mempengaruhi prestasi mavuver atitud satelite. Penemuan kajian ini telah 

pertama kalinya mendemonstrasikan keandalan skema AFC and MTGAC bagi satelit 

kecil dengan sistem CMG yang sebelum ini belum pernah dikaji. 
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