
全驱系统理论是段广仁近年来提出的关于控制系统分析和设计的颠覆性理

论方法，目前已经初步形成了一个体系。

1 获批基金委基础科学中心

项目类型：国家自然科学基金委员会基础科学中心

项目名称：高阶全驱系统理论与航天器控制技术

资助金额：6000万元

2022年 1月，段广仁院士申请的上述国家自然科学基金委员会基础科学中

心项目成功获批。该项目核心成员情况如下：

段广仁 中国科学院院士 南科大、哈工大 负责人

曹喜滨 中国工程院院士 哈尔滨工业大学 核心成员

魏亦寅 中国工程院院士 中国航天科工集团 核心成员

刘国平 长江、杰青 南方科技大学 核心成员

陈立群 长江、杰青 哈尔滨工业大学（深圳） 核心成员

南方科技大学承担该项目经费

2000 万元，其中 900 万元已经与

2022年 4月份到账。

围绕该基础科学中心项目，研

究团队将大力开展先进控制科学及

航天器、机器人控制技术等方面的

研究工作，计划在 3到 5年的时间，

把南科大控制学科打造成国内控制界的学术高地和国际控制界的知名品牌。

2 中国自动化学会专业委员会

2022年 5月，依托南方科技大学成立中国自动化学会“全驱系统理论与应用”

专业委员会，现有委员 40余人，注册会员 195人，参与群体人数千余人，已在



全国控制界范围内引起了强烈关注。

全驱系统与应用专委会办公室

主任 段广仁 中国科学院院士 南方科技大学

副主任 周东华 长江、杰青 山东科技大学（清华大学）

邹 云 教授 南京理工大学

周 彬 国家杰青 哈尔滨工业大学

吴爱国 国家优青 哈尔滨工业大学（深圳）

秘 书 李嘉琪 南方科技大学

为了顺利开展全驱系统理论与

应用专业委员会的筹备工作，现已在

南方科技大学设立中国自动化学会

全驱系统理论与应用专业委员会办

公室。今后，也将依托南科大积极主

办、承办自动化类相关学术交流活动，

促进学术交流与合作。



中国自动化学会“全驱系统理论与应用专委会”筹建批复文件

3 基础科学中心启动仪式

2022年 8月 5日上午，国家自然科学基金委全驱系统理论与航天器控制技

术基础科学中心启动仪式暨中国自动化学会全驱系统理论与应用专业委员会（筹）

第一届学术研讨会在黑龙江哈尔滨华旗饭店隆重举行。主要参加人员有

 国家自然科学基金委副主任王承文

 中国航天科工集团有限公司副总经理魏毅寅院士

 国家自然科学基金委信息科学部主任郝跃院士

 中国自动化学会会士、中国自动化学会副理事长、中南大学教授桂卫华

院士

 哈尔滨工业大学副校长曹喜滨院士

 中国科学院自动化研究所乔红院士



 中国自动化学会会士、中国自动化学会副理事长、中国科学院数学与系

统科学研究院张纪峰研究员

 中国自动化学会会士、中国自动化学会副理事长、山东科技大学副校长

周东华教授。

本次会议通过了该基础科学中心的学术委员会，并为学术委员会委员颁发了

证书。

基础科学中心学术委员会

序号 职务 姓名 工作单位、职务及专长

1. 主任 桂卫华 中南大学，中国工程院院士

2. 副主任 陈 杰 同济大学，中国工程院院士

3. 管晓宏 西安交通大学，中国科学院院士

4. 乔 红 中国科学院自动化研究所，中国科学院院士

5. 委员 陈 虹 同济大学，杰青

6. 段广仁 哈尔滨工业大学，中国科学院院士

7. 段海滨 北京航空航天大学，长江学者、杰青

8. 郭 雷 北京航空航天大学，长江学者、杰青

9. 侯增广 中国科学院自动化研究所，杰青

10. 华长春 燕山大学，长江学者、杰青

11. 贾英民 北京航空航天大学，长江学者、杰青

12. 姜 斌 南京航空航天大学，长江学者

13. 李少远 上海交通大学，杰青

14. 孙希明 大连理工大学，长江学者、杰青

15. 谭 民 中国科学院自动化研究所，杰青

16. 田玉平 杭州电子科技大学，长江学者、杰青

17. 王 龙 北京大学，长江学者、杰青

18. 徐胜元 南京理工大学，长江学者、杰青

19. 赵千川 清华大学，杰青



20. 赵玉新 哈尔滨工程大学，卓青

21. 张焕水 山东科技大学，长江学者、杰青

22. 张纪峰 中国科学院数学与系统科学研究院，杰青

王承文主任讲话



郝跃院士讲话

桂卫华院士讲话



王承文、郝跃、何杰、魏毅寅、曹喜滨、段广仁为基础科学中心揭牌

王承文、郝跃为基础科学中心第一届学术委员会委员颁发聘书



4 专委会第一届学术年会

2022年 8月 5日下午，中国自动化学会全驱系统理论与应用专业委员会（筹）

第一届学术研讨会在黑龙江哈尔滨华旗饭店隆重举行。

该学术年会由中国自动化学会主办，中国自动化学会“全驱系统理论与应用

专业委员会（筹）”、哈尔滨工业大学和南方科技大学联合承办。学会副理事长

桂卫华院士在致辞中指出，该专委会是自动化学会唯一一个以中国学者原创性方

法命名的专委会。

本次学术年会总主席由段广仁院士担任，程序委员会主席是周彬教授，组织

委员会委员包括吴爱国、侯明哲、张颖、刘明等。此次会议原计划按照 30~40

人规模的研讨会筹办，但很多专家学者对全驱系统理论非常感兴趣，热情高涨，

会议当天实际到会的参会代表多达 150余人，来自全国 50余所高校和科研院所。

学术年会上，中国航天科工集团有限公司副总经理魏毅寅院士做了题为“精

确打击武器集群协同技术发展探讨”的主题报告，中国科学院自动化研究所乔红

院士做了题为“受人启发的机器人系统”的主题报告，清华大学/山东科技大学周

东华教授做了题为“Stochastic high-order fully-actuated systems: model, equivalence

and stabilization”的主题报告，南方科技大学刘国平教授做了题为“高阶全驱预测

协调控制”的主题报告，燕山大学华长春教授做了题为“基于全驱动系统方法的一

类非线性时滞系统的自适应控制”的主题报告，东北大学刘腾飞教授做了题为“一

类全驱系统的主动安全控制问题”的主题报告，南京理工大学邹云教授做了题为

“完全能达性：系统状态的行为主义目的论视角观察”的主题报告。

本次年会的学术报告环节由自动化学会常务理事上海交通大学关新平教授、

理事哈尔滨工业大学高会军教授，和南方科技大学林志赟教授主持。段广仁院士

在总结报告中对全驱系统理论与应用专业委员会筹备情况进行简要介绍，宣布该

专委会（筹）主任由段广仁院士担任，副主任由周东华、邹云、周彬、吴爱国四

位教授担任，张颖任专委会秘书长，确立了专委会（筹）委员 40名，并初步确

定 2023年学术年会于青岛召开，并对后续工作做出具体指示。会议最后，与会

专家和学者围绕专委会（筹）的相关工作和学术问题展开了热烈讨论。

本次学术年会的召开标志着全驱系统理论与应用的研究拥有了自己的专属

平台和强有力的组织及制度保障，显示了基础科学中心项目的重要价值，发挥了



全驱系统理论和应用完善学科版图、汇集研究力量、探索新兴领域、培养专业人

才、服务国家和社会的功能，并作为一个新起点，为增进学科发展和推动科技进

步做出更大贡献。

会议现场

参会代表合影



魏毅寅院士做主题报告

乔红院士做主题报告



段广仁院士总结发言

5 专委会第二届学术年会征文通知

“全驱系统理论与应用”专业委员会（筹）正在筹备专委会第二届学术年会

—2023 Conference on Fully Actuated System Theory and Applications

(CFASTA2023)

CFASTA2023会议将于 2023 年 7 月份在青岛召开。该会议由段广仁院士担

任总主席，自动化学会副理事长周东华教授担任程序委员会主席。从 2022 年 8

份开始筹备至今，CFASTA2023的会议网站已经正式运行，征文通知已经在网站、

各类会议和通过其它渠道广泛分发。IEEE 已经确认此次会议的论文集将进入

IEEE Xplore数据库，而且已经为会议论文集分配了 ISSN 号。

CFASTA 2023 征文通知 《链接 CFASTA2023-征文通知-FV.pdf》

CFASTA 2023 会议网址：https://cfasta2023.sdust.edu.cn



6 Special issues

在专委会副主任周彬和吴爱国等人的努力下，我们在系统科学与复杂

性专刊（Journal of Systems Science & Complexity）上出版了“全驱系统理论

与应用”的一期专刊，具体信息如下：

另外，我们现在正在通过《航空学报》向全国高校及科研院所征集“全

驱系统理论及其在航空航天领域的应用”专刊。

网址： http://hkxb.buaa.edu.cn/CN/1000-6893/home.shtml



截稿日期：2023 年 4 月 20 日

出版时间：2023 年下半年网络出版，2024 年纸质刊出（EI 收录）

7 了解全驱系统理论

全驱系统理论的提出《链接文档-全驱系统理论的提出.pdf》

全驱系统理论研究进展《链接文档-全驱系统理论研究进展.pdf》

全驱系统理论相关论文与报告《链接文档-全驱系统理论相关论文与报告.pdf》

有关全驱系统方法较为浅显易懂的一个介绍性的系列论文如下：

[1] 段广仁，状态空间方法vs全驱系统方法（I）——从全局镇定问题看两种方法论，

系统与控制纵横，2021, 8(2): 33-44.
[2] 段广仁，状态空间方法vs全驱系统方法（II）——从能控性问题看两种方法论，系

统与控制纵横，2022, 9(1): 13-24.



[3] 段广仁，状态空间方法vs全驱系统方法（III）——从综合能力看两种方法论，系统

与控制纵横，2022, 9(1): 25-33.
[4] 段广仁，状态空间方法vs全驱系统方法（IV）——线性系统的作用，系统与控制纵

横，2022, 9(2): 22-30.
[5] 段广仁，状态空间方法vs全驱系统方法（IV）——线性系统的作用，系统与控制纵

横，2022, 9(2): 31-42.

（上述 5篇论文用名字链接相关的 pdf）


