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前言

从20世纪50年代末至今，航天器技术经历了应用卫星、载人航天和多星系统等不同发展阶段，解决了
卫星设计、运行控制、地面应用、交会对接、卫星组网等关键技术，为人类航天活动的大规模发展与
应用奠定了坚实基础。
今后，为了满足日益增加的空间应用需求，进一步提高空间系统效益，以在轨组装、加注、维修、营
救等为标志的在轨服务技术与空间基础设施建设将成为航天器技术发展的重要方向，从而在理论与工
程上对航天器动力学与控制研究提出了新的问题与挑战。
航天器经典轨道运动主要研究航天器绕地球的运动轨迹与规律，而航天器相对运动则主要研究以目标
航天器为参考系的轨道、机动与控制等问题。
就动力学与控制研究而言，后者影响因素更多、状态变化更大、优化要求更高，因而轨迹规划与控制
在航天器相对运动研究中占据重要地位。
航天器相对运动轨迹规划与控制研究涉及轨道力学、控制科学和最优化理论等多门学科，具有相当的
理论深度和技术前沿性。
本书以航天器近距离观测和在轨操作这两类新型相对运动为背景，对任务轨迹设计、规划与控制问题
进行了深入的理论研究与仿真分析，主要研究内容包括相对运动轨迹设计方法、轨迹规划模型与算法
、相对运动控制策略、航天器近距离观测任务轨迹设计、空间机器人抓捕任务轨迹设计、规划仿真软
件开发等。
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内容概要

本书是关于航天器相对运动轨迹规划与控制的一本专著。
全书共8章，主要内容包括航天器相对运动理论基础、自然周期相对运动轨迹设计、近距离相对运动
轨迹规划、近距离相对运动控制策略、近距离观测任务轨迹设计与控制、空间机器人抓捕任务逼近轨
迹设计与控制、飞行任务仿真平台设计与开发等。
本书视角新颖、内容详实，全面系统地阐述了航天器相对运动轨迹规划与控制的理论方法、分析模型
、求解算法和仿真软件等内容，具有较强的前沿性和实用性。
    本书可供从事航天系统分析与任务设计的研究人员和工程技术人员参考，也可作为高等院校飞行器
设计、自动控制等相关专业高年级本科生及研究生的参考教材。
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章节摘录

插图：（4）编队飞行卫星系统具有很强的灵活性。
系统功能分散到各成员卫星中，编队构形大小与数目都可以根据任务要求而进行变化，系统也可根据
要求灵活变换队形，完成新的使命任务。
当出现一项新技术时，可以随时将带有新的技术或元器件的成员卫星补充编队中去，完成系统升级，
实现航天器编队组网的多目的性和多任务性。
（5）编队飞行卫星系统具有比传统卫星更高的生存能力。
资源冗余降低了系统的故障概率，分散的结构增强了系统的抗毁伤能力，并且在个别卫星失效时，还
可以通过系统内的任务重新分配或构形重构来降级使用，以提高系统的生存能力。
总之，航天器编队飞行在对地观察、无源导航、电子侦察、空间物理场测量、深空探测等方面都具有
广泛的应用前景，代表了航天器相对运动研究与应用的一个重要发展方向。
1.2.2.2  编队飞行发展现状航天器编队飞行理论与工程应用研究兴起于20世纪90年代末期，被认为是21
世纪空间技术与应用发展的一个重点前沿领域，世界主要航天大国先后启动了多项编队飞行研究计划
，积极推动编队飞行技术的发展。
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