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“““深深深空空空探探探测测测航航航天天天器器器的的的自自自主主主运运运行行行技技技术术术”””专专专刊刊刊

前前前 言言言

本世纪初,国务院发布了《中国的航天》白皮书,明确提出了我国开展以月球探测为主的深空探测发展
目标.在“人民科学家”叶培建院士等老一辈科学家的带领下, 以嫦娥一号为开端, 通过嫦娥二号、嫦娥三
号、嫦娥五号T1和嫦娥四号任务的连续成功,保障了我国探月工程“绕、落、回”三步走目标的顺利完成,以
火星着陆巡视、小行星取样返回等任务为牵引,通过自主运行等关键技术的创新突破,开启了我国由月球探
测向深空探测进军的新篇章.

深空探测任务中探测目标远、飞行时间长、所处环境动态多变等特点,导致深空探测航天器的操作和控
制与近地轨道航天器存在很大的区别, 例如上传指令延迟大、地面测控精度差、数据传输码率低、安全自
主保证难等. 目前传统的“地面测控站—–航天器”大回路操作控制模式,严重限制了深空探测任务的实时
性、安全性和可靠性. 而自主运行是解决这些问题的有效途径,已成为未来深空探测技术发展的一个重要方
向.自主运行技术可以通过在航天器上构建一套精度高、自主性强、安全可靠的自主运行管理系统,来实现
长时间无人参与情况下的自主安全运行,具体任务是: 根据飞行阶段和周围环境,自主开展工程任务与科学
任务的调度规划、感知导航、命令执行、器上状态监测与故障时的系统重构,确保实现深空探测航天器的安
全可靠自主运行.

在国家自然科学基金、973计划、863计划以及重大专项工程任务的大力支持下,我国科技工作者以月球
探测、火星探测和小行星探测等国家重大战略需求为牵引,在深空探测航天器自主运行技术的大方向下,从
基础方法研究、关键技术攻关、国家重大型号任务应用等多个层面开展了系统深入的研究,并取得了举世瞩
目的成绩（例如,“嫦娥四号”月球探测器在国际上首次实现了月球背面崎岖、未知地形环境下的自主避障
软着陆）,为航天器系统实现自主化和智能化提供了重要支撑,也推动了我国月球及深空探测事业的蓬勃发
展.

为进一步推进和展示我国深空探测领域理论和技术的进展,同时为从事航天器自主运行技术研究的广大
科技工作者搭建一个学术交流平台,在《控制理论与应用》主编、编委和编辑们的大力支持下,我们发起并组
织出版了“深空探测航天器的自主运行技术”专刊,得到了国内该领域广大专家学者和工程人员的热切关
注,来稿涉及自主导航、自主制导控制、自主任务规划、自主诊断重构等方面的核心理论和关键技术,经过多
轮严格的同行审议和作者修改后,最终录用了17篇反映国内最新研究进展和成果的稿件.

最后,衷心感谢《控制理论与应用》编辑部提供组织“深空探测航天器的自主运行技术”专刊的宝贵机
会,衷心感谢各位投稿作者的大力支持,衷心感谢投身和关注航天器自主运行技术研究的广大读者们！
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