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许多空间飞行任务要求航天器姿态跟踪控制。在航天器运行过程中，测量部件故障时 有发生，因此有必要研究部分测量信息未知的控制方法来提高控

制系统的可靠性。针对 无角速度信息的挠性航天器姿态跟踪控制问题，基于无源性设计了不依赖角速度信息和模态 坐标信息的姿态跟踪控制器，并

结合Lyapunov直接法和Barbalat引理证明了闭环系统的全局 渐近稳定性。数学仿真表明了该控制方法的有效性。 
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