Title：航天器姿态的智能控制研究
摘要（Abstract）：
航天器姿态控制是控制航天器在太空定向姿态的技术，它是完成航天器所承担任务的重要条件。考虑航天器动力学的不确定性，应用切比雪夫神经网络（Chebyshev Neural Networks）的逼近能力，研究基于四元数姿态描述的航天器姿态的智能控制问题。报告内容共包括四部分：个人基本情况、科研工作介绍、航天器姿态的智能控制及未来研究计划。

讲座人简介（About the Speaker）:
邹安民，2007年博士毕业于中科院自动化研究所，所学专业为控制理论与控制工程。现在Ryerson University，任博士后。研究方向为机器人控制、航天器姿态控制、多航天器编队飞行控制、多智能体控制等。目前已经Automatica、IEEE Transactions等国际期刊发表学术论文29篇（SCI检索28篇，SCI他引次数超过740次，2011年发表在IEEE Transactions on Systems, Man and Cybernetics- Part B: Cybernetics上的论文“Finite-Time Attitude Tracking Control for Spacecraft Using Terminal Sliding Mode and Chebyshev Neural Network”为工程领域的高引用论文）。担任多个国际学术会议的程序会委员；多次应邀担任Automatica、IEEE Transactions等二十多种国际期刊及多个国际学术会议的论文评审人。

