加拿大Ryerson大学刘光军教授学术报告之五
报告题目： 非线性理论及其在机器人控制中的应用（Nonlinear Control and Its Applications in Robotics）
时间：2010年12月30日下午14:30-17:30
地点：机电信息楼203教室
报告内容简介：
　机器人控制系统有两种方式。一种是集中式控制，即机器人的全部控制由一台微型计算机完成。另一种是分散（级）式控制，即采用多台微机来分担机器人的控制，如当采 用上、下两级微机共同完成机器人的控制时，主机常用于负责系统的管理、通讯、运动学和动力学计算，并向下级微机发送指令信息；作为下级从机，各关节分别对 应一个CPU，进行插补运算和伺服控制处理，实现给定的运动，并向主机反馈信息。根据作业任务要求的不同，机器人的控制方式又可分为点位控制、连续轨迹控制和力（力矩）控制。
本讲座将系统地介绍非线性系统在机器人控制中的应用。在实例的基础上，深入分析各种机器人系统所适用的非线性控制理论，并分析如何将非线性控制的经典方法有效的应用于机器人系统的控制中。

报告人简介：
Prof. Guangjun Liu 1984年毕业于中国科技大学，获工学学士学位。 1987年毕业于中科院自动化研究所，获工学硕士学位。1996年毕业于University of Toronto获工学博士学位。

1996-1997年Prof. Liu 在 Massachusetts Institute of Technology 进行博士后研究。并于1997-1999年加入Honeywell(Canada) Co.，Ltd, 领导Boeing JSF X32 系统的研究开发工作。1999年至今，Prof. Liu 任教于Department of Aerospace Engineering, Ryerson University, Toronto, On., Canada，现技术职务为教授并且担任Canada Research Chair。Prof. Liu 是 IEEE Senior Member，并在国际顶级期刊IEEE汇刊和会议上发表高水平论文一百余篇。同时，Prof. Liu还担任一些知名国际期刊的编委以及多个国际会议的程序委员会主席或委员之职。其在非线性控制、机器人控制、飞行器控制等方面的研究工作具备国际领先水平，在上述领域的理论研究与应用方面占有重要的地位。
注：听报告的学生请携带校园卡记录创新学分
