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        6月18日，我校电子信息与电气工程学部控制科学与工程学院李洪兴教授领导的科研团队在世界上首次实现空

间四级倒立摆实物系统控制，这是一项原创性的具有世界领先水平的标志性科研成果。 

   

        倒立摆仿真或实物控制实验是控制领域中用来检验某种控制理论或方法的典型方案。最初研究开始于20世纪

50年代。美国麻省理工学院（MIT）的控制论专家根据火箭发射助推器原理设计出一级倒立摆实验设备，而后人们

又参照双足机器人控制问题研制二级倒立摆控制设备，从而提高了检验控制理论或方法的能力，也拓宽了控制理论

或方法的检验范围。三级倒立摆是由一、二级倒立摆演绎而来，它的实物系统控制实现已经是公认的难题。至于四

级倒立摆实物系统控制的实现则是世界上空白的具有极大挑战性的课题。 

        2002年8月，李洪兴教授领导的科研团队在世界上应用李洪兴在1995年首次提出的变论域自适应控制理论成

功实现了二维四级倒立摆实物系统控制。变论域自适应控制理论目前已应用于炼铝行业，将来还能够在半导体加

工、机器人柔性控制、军事与航天等多个领域中得到应用。教育部组织9位专家对这一成果进行了鉴定，认为这是

一项原创性的具有国际领先水平的重大科研成果。光明日报、科技日报、科学时报、中央电视台第一套、中央电视

台第十套等媒体均对该成果进行了报道。该成果获得2002年度教育部自然科学一等奖。 

        此后，他们又将“空间多级倒立摆实物系统控制的实现”作为重要研究课题之一。从控制理论和控制工程的

意义上讲，空间倒立摆实物系统控制的实现要比普通倒立摆的实现困难得多，不仅因为这样的系统其变量、非线性

程度及不稳定性成倍增加，而且有关机械和电子器件的实现或选用也遇到瓶颈性的困难。 

        2003年5月，李洪兴教授领导的科研团队在世界上首次成功实现了空间三级倒立摆实物系统控制。教育部组

织12位专家对这一成果进行了鉴定，仍然认为这是一项原创性的具有国际领先水平的重大科研成果。光明日报、
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科技日报、科学时报等媒体随后对该成果做了报道。该成果获得2005年度教育部自然科学二等奖。 

        从2003年9月开始，李洪兴教授领导的科研团队把实现空间四级倒立摆实物系统控制作为主攻科研目标。然

而，这一目标的实现却非常困难，经过7年锲而不舍的探索研究，最终于今年7月1日前成功完成，向党的生日献

礼。（电子信息与电气工程学部） 
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