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基于神经网络的自由漂浮空间机器人

关节空间鲁棒跟踪控制
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摘要　针对存在不确定性以及干扰的自由漂浮空间机器人关节空间轨迹跟踪问题，提出了一种基于鲁棒控

制思想的神经网络鲁棒控制方法．对于控制器中由系统惯性参数不确定性引起的非线性不确定项，利用径

向基函数（ＲＢＦ）神经网络进行逼近，并且利用鲁棒控制器使系统镇定并保证从干扰到跟踪误差的增益小于

或等于给定的指标．最后，对本文提出的控制方案进行数值仿真．仿真结果表明跟踪轨迹误差能以较快的速

度收敛到零，从而验证了所提出方法的有效性．
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引 言

空间机器人可以代替宇航员执行卫星的捕捉、

维修、燃料补给等空间任务，因而具有广阔的应用

前景．处于自由漂浮工作模式下的空间机器人可以
节省燃料和电能，延长卫星的使用寿命，具有更高

的经济价值．自由漂浮空间机器人系统存在着欠驱
动、惯性参数不确定性以及系统内部的摩擦力干扰

等问题，这使得自由漂浮空间机器人系统的轨迹跟

踪控制问题变得更加复杂．因此，对自由漂浮空间
机器人轨迹跟踪控制问题进行的研究具有很重要

的理论和应用价值．
针对自由漂浮空间机器人系统存在的不确定

性问题，许多学者提出了基于自适应控制的设计方

案．针对姿态可控的空间机器人系统的关节空间轨
迹跟踪问题，马宝离［１，２］出了自适应跟踪控制方

法，王景［３，４］等人首先建立了系统的估计模型，并

提出了鲁棒自适应控制方法，可以减小跟踪误差．
但上述控制方案对于自由漂浮空间机器人系统并

不适用．陈力［５－８］等利用增广矢量法，适当的扩展

系统的控制输入和输出，实现了完全能控形式的空

间机器人系统动力学方程惯性参数线性化，并提出

了参数不确定空间机械臂关节轨迹跟踪的控制方

法．自适应方法主要思想是利用参数调节律来对未
知或变化的系统惯性参数进行辨识，从而实现对期

望轨迹的跟踪，但如果系统存在不能由定常参数表

示的外部干扰，参数估计误差往往不能收敛，从而

使得自适应控制策略在实际工程中难以实现．丰保
民［９］提出了鲁棒模糊神经网络轨迹跟踪控制，但方

案设计过程比较繁琐，需要预先对神经网络进行初

步训练．
对于存在系统不确定性及干扰的自由漂浮空

间机器人关节空间轨迹跟踪控制问题，本文提出了

基于神经网络的自由漂浮空间机器人关节空间鲁

棒跟踪控制器的设计方案，应用 ＲＢＦ神经网络在
线逼近控制器中的非线性不确定项．利用本文所提
出的鲁棒控制器，可以使系统渐近稳定并且保证从

干扰到跟踪误差的增益小于或等于给定的指标，从

而实现对期望轨迹的精确跟踪．数值仿真表明跟踪
轨迹误差能以较快的速度收敛到零，从而验证了所

提出方法的有效性．

１　系统动力学方程

考虑作平面运动的带有二连杆机械臂的自由

漂浮空间机器人系统，构成系统的各构件均为刚

体，载体的位置和姿态均不受控，每个机械臂关节

只有一个旋转自由度．假设系统不受外力和外力矩
的作用，则系统动量矩守恒．

利用拉格朗日第二类方法可以推导得到自由

漂浮空间机器人系统的动力学方程［１０］：

Ｍ（ｑ）̈ｑ＋Ｃ（ｑ＋ｑ）ｑ＝τ （１）
式中：Ｍ（ｑ）为系统的惯量矩阵；Ｃ（ｑ，ｑ）代表离心力
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和哥氏力项；ｑ＝［ｑ０，ｑ１，ｑ２］
Ｔ为系统的广义坐标向

量，ｑ０为载体的姿态角，ｑ１，ｑ２为机械臂关节角度；τ
＝［０，τ１，τ２］

Ｔ为机械臂关节角处输出的控制力矩．
自由漂浮空间机器人动力学系统具有如下动

力学特性：

特性１：惯量矩阵 Ｍ（ｑ）是对称正定矩阵且有
界；

特性２：Ｃ（ｑ，ｑ）的表示是不唯一的，适当的选
取Ｃ（ｑ，ｑ）可以使得（Ｍ· －２Ｃ）为反对称矩阵，即对
任意的向量ｚ，有ｚＴ（Ｍ· －２Ｃ）ｚ＝０．

自由漂浮空间机器人载体的位姿不受控，是一

个欠驱动系统．载体与机械臂之间存在着的动力学
耦合问题使得彼此间相互影响，因此控制器的设计

需要解决系统的欠驱动问题．自由漂浮空间机器人
系统构件的质量和转动惯量很难精确得到，使得系

统存在不确定性，增加了系统轨迹跟踪控制器的设

计的难度．

２　神经网络鲁棒控制器设计

由于系统不受外力和外力矩的作用，系统的动

量矩守恒．假设系统初始动量为零，则系统动量矩
可以写为

Ｈ＝Ｗ０ｑ０＋Ｗ１ｑ１＋Ｗ２ｑ２＝０ （２）
可以解得

ｑ０＝－
Ｗ１ｑ１＋Ｗ２ｑ２
Ｗ０

（３）

结合（１）和（３），并考虑由摩擦力引起的干扰，
可得新的动力学方程（为简洁，仍用原符号表示）：

Ｍ（ｑ）̈ｑ＋Ｃ（ｑ＋ｑ）ｑ＝τ＋ｗ （４）
式中：Ｍ（ｑ）∈Ｒ２×２，Ｃ（ｑ＋ｑ）∈Ｒ２×２，ｑ，τ，ｗ∈Ｒ２×１．
（４）式作为原动力学方程（１）的等价变换，仍保持
原方程的特性［１１，１２］．

假设需要跟踪的轨迹已知，并且由广义坐标向

量ｑｄ及其一阶导数 ｑｄ和二阶导数 ｑ̈ｄ的有界光滑
函数描述，定义跟踪误差为 ｅ＝ｑ－ｑｄ，定义坐标变

换
ｘ１＝ｅ

ｘ２{ ＝ｅ＋ｅ
，则有ｘ１＝ｘ２－ｘ１，于是

Ｍｘ２＝τ＋ｗ－Ｃｑ－Ｍｑ̈ｄ＋Ｍｅ＝τ＋ｗ－Ｃ（ｘ２－
　ｅ＋ｑｄ）－Ｍ（̈ｑｄ－ｅ）＝τ＋ｗ－Ｃｘ２－Ｃ（ｑｄ－
　ｅ）－Ｍ（̈ｑｄ－ｅ）＝τ＋ｗ－Ｃｘ２＋ｆ （５）

其中，ｆ＝Ｍ（ｅ－ｑ̈ｄ）＋Ｃ（ｅ－ｑｄ）为包含自由漂浮空
间机器人模型信息的非线性函数．在实际工程中，

Ｍ（ｑ），Ｃ（ｑ，ｑ）往往很难得到精确的结果，导致模
型不确定项ｆ为未知．

本文基于鲁棒控制思想设计系统控制器，并引

入神经网络作为控制器的一部分，用以逼近控制器

中的非线性不确定函数，系统期望的控制器形式为

τ＝－ｆ
＾
＋τｒ （６）

其中ｆ
＾
为ｆ的神经网络逼近，τｒ为鲁棒控制器剩余

部分，用以确保系统具有鲁棒性和干扰抑制能力．
２．１　神经网络控制器

采用径向基函数（ＲＢＦ）神经网络来对非线性
不确定项ｆ进行逼近．ＲＢＦ神经网络是采用一种局
部接受域来进行函数映射的人工神经网络，是由一

个隐含层和一个线性输出层构成的向前网络结构．
已经证明，采用 ＲＢＦ网络可以实现对任意连续函
数的精确逼近［１３］．不确定项的 ＲＢＦ神经网络可以
表示为

ｆ＝ｆ ＋ε＝Ｗｈ（ｘ）＋ε （７）
其中ｆ为ｆ的最佳逼近，Ｗ为神经网络最优权值向
量，ｈ＝［ｈ１，ｈ２，…，ｈｎ］为 ＲＢＦ神经网络的径向基

向量，其中ｈｊ为高斯函数：ｈｊ＝ｅｘｐ（－
‖ｘ－ｃｊ‖

２

２ｂ２ｊ
），

ｊ＝１，２，…，ｎ，ｃｊ为高斯函数 ｈｊ的中心位置，ｂｊ为高
斯函数ｈｊ的宽度．ε为逼近误差，如果 ＲＢＦ神经网
络的隐层节点数足够大，则有‖ε‖ ＜ε０，其中 ε０
为充分小的正数．

定义ＲＢＦ神经网络控制器的实际输出为

ｆ
＾
＝Ｗ
＾
ｈ（ｘ） （８）

其中Ｗ
＾
为Ｗ的估计值，其自适应学习律为

Ｗ＾
·

＝ｘ２ｈ（ｘ）Ｆ （９）

其中Ｆ为对称正定矩阵，定义其估计误差Ｗ
～
＝Ｗ－Ｗ＾．

２．２　鲁棒控制器
将（６）、（８）、（９）代入（５）中，得

Ｍｘ２＝ｆ－ｆ
＾
－Ｃｘ２＋ｗ＋τｒ＝Ｗｈ（ｘ）＋ε－

　Ｗ＾ｈ（ｘ）－Ｃｘ２＋ｗ＋τｒ＝Ｗ
～
ｈ（ｘ）－Ｃｘ２＋

　ε＋ｗ＋τｒ （１０）
若令Ｅ＝ε＋ｗ，则 Ｅ可看作系统的有界干扰，

选择罚变量为ｚ＝ｘ２，那么系统的鲁棒控制是设计
控制律使得系统内部稳定，并且从Ｅ到罚变量ｚ的
Ｌ２增益小于或等于给定的指标γ．此时应存在正定
的储藏函数Ｖ（·），使得下列耗散不等式成立

９８１
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Ｖ
·

＋‖ｚ‖２－γ２‖Ｅ‖２≤０ （１１）
选择储藏函数为

Ｖ＝１２ｘ
Ｔ
２Ｍｘ２＋

１
２ｘ

Ｔ
１ｋ１ｘ１＋

１
２ｔｒ（Ｗ

～
Ｆ－１Ｗ

～Ｔ）（１２）

其中，ｋ１＝ｋ
Ｔ
１＞０．对Ｖ两边微分得

Ｖ
·

＝ｘＴ２Ｍｘ２＋
１
２Ｍ
·

ｘ２＋ｘ
Ｔ
１ｋ１ｘ１－ｔｒ（Ｗ

～
Ｆ－１Ｗ＾

·
Ｔ）＝

　ｘＴ２（Ｅ＋τＷ
＾·ｒ）＋ｘＴ１ｋ１（ｘ２－ｘ１）－ｔｒ［Ｗ

～
ｈ（ｘ）ｘ２－

　Ｆ－１Ｗ＾
·
Ｔ］＝ｘＴ２（Ｅ＋τｒ＋ｋ１ｘ１）－ｘ

Ｔ
１ｋ１ｘ１

取耗散不等式Ｈ＝Ｖ
·

＋‖ｚ‖２－γ２‖Ｅ‖２，则

Ｈ＝ｘＴ２（Ｅ＋τｒ＋ｋ１ｘ１）－ｘ
Ｔ
１ｋ１ｘ１＋ｘ

Ｔ
２ｘ２－γ

２ＥＴＥ≤

　－ｘＴ１ｋ１ｘ１－‖
１
２γ
ｘ２－γＥ‖

２＋ｘＴ２（τｒ＋ｋ１ｘ１＋

　（１＋１
４γ２
）ｘ２）≤－ｘ

Ｔ
１ｋ１ｘ１＋ｘ

Ｔ
２（τｒ＋ｋ１ｘ１＋

　（１＋１
４γ２
）ｘ２）

因此，如果选取控制律

τｒ＝－ｋ１ｘ１－ｋ２ｘ２－（１＋
１
４γ２
）ｘ２ （１３）

其中ｋ２＝ｋ
Ｔ
２＞０，可以使得 Ｈ≤ －ｘ

Ｔ
１ｋ１ｘ１－ｘ

Ｔ
２ｋ２ｘ２≤

０，即（１２）所选取的储藏函数满足耗散不等式
（１１），因而（１３）是系统的鲁棒控制器．

至此，我们可以总结出如下结论．
定理　对于给定的γ＞０和对称正定矩阵Ｆ，ｋ１，ｋ２，
如果ＲＢＦ神经网络控制器的控制律和参数调整律
由（８）和（９）给出，并且鲁棒控制器由（１３）给出，则
空间机器人系统（４）鲁棒镇定，并且外界干扰到跟
踪误差的Ｌ２增益小于或等于给定的指标γ．

３　数值仿真

以下通过仿真验证本文控制器设计方法对于

自由漂浮空间机器人关节空间实现轨迹跟踪的有

效性．考虑平面二连杆自由漂浮空间机器人，若系
统的物理参数如下：ｌ０＝０．５ｍ，ｌ１＝ｌ２＝１．０ｍ，载体

质量ｍ０＝４００ｋｇ，转动惯量 Ｉ０＝６６．６７ｋｇ·ｍ
２，第一

连杆质量 ｍ１＝１６ｋｇ，转动惯量 Ｉ１＝１．３３３ｋｇ·ｍ
２，

考虑手臂末端抓取物体，取第二连杆质量为 ｍ２＝
（９＋（５＋２ｓｉｎｔ））ｋｇ，转动惯量取为 Ｉ２＝（０．７５＋

（０．３＋０．１５ｓｉｎｔ））ｋｇ·ｍ２．令系统关节空间内的期
望轨迹为ｑｄ１＝ｑｄ２＝０．１ｓｉｎ（０．４π·ｔ），假设由摩擦
力引起的干扰力矩为：

ｗ＝
ｗ１
ｗ[ ]
２

＝

　
１．１ｓｉｎ（ｑ１＋π／３）＋０．２ｑ１＋０．０５｜τ１｜ｓｉｇｎ（ｑ１）

１．１ｓｉｎ（ｑ２＋π／４）＋０．２ｑ２＋０．０５｜τ２｜ｓｉｇｎ（ｑ２
[ ]）

仿真时系统载体姿态及各关节角度初始值随

机取为ｑ＝［－０．１２，－０．０５，０．０７］Ｔ，神经网络权
值向量Ｗ＾的各个元素初始值均取为０，高斯函数中
的参数随机选取，取正定矩阵 Ｆ＝ｄｉａｇ［５，５］，ｋ１＝
ｄｉａｇ［２５，２５］，ｋ２＝ｄｉａｇ［１０，１０］，鲁棒控制器参数
取γ＝０．１．

为说明控制方案的有效性，将本文所提出的控

制方案与采用自适应鲁棒控制方法的效果进行比

较，图中虚线所表示的自适应鲁棒控制方案在鲁棒

控制器中引入与不确定性上界对应的可调参数，通

过在线调整该参数实现对系统的控制．

图１　关节１轨迹跟踪

Ｆｉｇ．１　Ｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｔｒａｃｋｉｎｇｆｏｒｌｉｎｋ１

图２　关节２轨迹跟踪

Ｆｉｇ．２　Ｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｔｒａｃｋｉｎｇｆｏｒｌｉｎｋ２

图３　关节１轨迹跟踪误差

Ｆｉｇ．３　Ｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒｓｏｆｌｉｎｋ１

０９１
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图１、图２为关节空间轨迹跟踪仿真，图３、图
４为各关节轨迹跟踪误差．

图４　关节２轨迹跟踪误差

Ｆｉｇ．４　Ｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒｓｏｆｌｉｎｋ２

从仿真结果可以看出文中的控制方法可以更

快地实现自由漂浮空间机器人在关节空间的轨迹

跟踪．

４　总结

针对自由漂浮空间机器人系统存在的欠驱动、

模型不确定性以及受摩擦力干扰等问题，在系统关

节空间的轨迹跟踪问题中，本文提出了基于鲁棒控

制思想的设计方法．利用神经网络来逼近控制器中
的非线性不确定项，神经网络的引入使得系统控制

器具有更强的自适应和学习能力，降低系统不确定

性对系统的影响，鲁棒控制器用来消除神经网络的

逼近误差，增强系统的稳定性和抗干扰能力，保证

干扰到跟踪误差的增益小于或等于给定的指标，使

系统能够在关节空间内实现对期望轨迹的跟踪．仿
真实验证明了该控制方案的有效性．

参　考　文　献

１　任艳青，马保离．基于后退设计的空间机器人系统的自

适应控制．航空学报，２００７，２８（２）：４９０～４９４（ＲｅｎＹＱ，

ＭａＢＬ．Ａｄａｐｔｉｖｅｃｏｎｔｒｏｌｏｆｓｐａｃｅｒｏｂｏｔｓｙｓｔｅｍｂａｓｅｄｏｎ

ｂａｃｋｓｔｅｐｐｉｎｇｄｅｓｉｇｎ．ＡｃｔａＡｅｒｏｎａｕｔｉｃａｅｔＡｓｔｒｏｎａｕｔｉｃａＳｉｎ

ｉｃａ，２００７，２８（２）：４９０～４９４（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ））

２　马保离，霍伟．空间机器人系统的自适应控制．控制理论

与应用，１９９６，１３（２）：１９１～１９７（ＭａＢＬ，ＨｕｏＷ．Ａｄａｐ

ｔｉｖｅｃｏｎｔｒｏｌｏｆｓｐａｃｅｒｏｂｏｔｓｙｓｔｅｍ．ＣｏｎｔｒｏｌＴｈｅｏｒｙａｎｄＡｐ

ｐｌｉｃａｔｉｏｎ，１９９６，１３（２）：１９１～１９７（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ））

３　王昊瀛，王景，吴宏鑫．平面型两关节空间机器人的自适

应轨迹控制．航天控制，１９９９，（３）：１３～１９（ＷａｎｇＨＹ，

ＷａｎｇＪ，ＷｕＨＸ．Ａｄａｐｔｉｖｅｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｃｏｎｔｒｏｌｏｆｐｌａｎａｒｔｗｏ

ｊｏｉｎｔｓｐａｃｅｒｏｂｏｔ．ＡｅｒｏｓｐａｃｅＣｏｎｔｒｏｌ，１９９９，（３）：１３～１９

（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ））

４　王景，王昊瀛，刘良栋等．空间机械臂的鲁棒复合自适应

控制．自动化学报，２００２，２８（３）：３７８～３８４（ＷａｎｇＪ，

ＷａｎｇＨＹ，ＬｉｕＬＤ．ｅｔａｌ．Ｒｏｂｕｓｔｃｏｍｐｏｓｉｔｅａｄａｐｔｉｖｅｃｏｎ

ｔｒｏｌｆｏｒｓｐａｃｅｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒｓ．ＡｃｔａＡｕｔｏｍａｔｉｃａＳｉｎｉｃａ，２００２，

２８（３）：３７８～３８４（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ））

５　陈力，刘延柱．参数不确定空间机械臂关节轨迹跟踪的

增广自适应控制方案．空间科学学报，２００２，２０（４）：３４８

～３５４（ＣｈｅｎＬ，ＬｉｕＹＺ．Ａｄａｐｔｉｖｅｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｓｐａｃｅｍａ

ｎｉｐｕｌａｔｏｒｔｏｔｒａｃｋｔｈｅｄｅｓｉｒｅｄｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｉｎｊｏｉｎｔｓｐａｃｅ．Ｃｈｉ

ｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｐａｃｅＳｃｉｅｎｃｅ，２００２，２０（４）：３４８～３５４（ｉｎ

Ｃｈｉｎｅｓｅ））

６　陈力．参数不确定空间机械臂系统的鲁棒自适应混合控

制．控制理论与应用，２００４，２１（４）：５１２～５１６（ＣｈｅｎＬ．

Ｒｏｂｕｓｔａｎｄａｄａｐｔｉｖｅｃｏｍｐｏｓｉｔｅｃｏｎｔｒｏｌｏｆｓｐａｃｅｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒ

ｓｙｓｔｅｍｗｉｔｈｕｎｃｅｒｔａｉｎｐａｒａｍｅｔｅｒｓ．ＣｏｎｔｒｏｌＴｈｅｏｒｙａｎｄＡｐ

ｐｌｉｃａｔｉｏｎ，２００４，２１（４）：５１２～５１６（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ））

７　洪昭斌，陈力．双臂空间机器人关节运动的一种增广自

适应控制方法．空间科学学报，２００７，２７（４）：３４７～３５２

（ＨｏｎｇＺＢ，ＣｈｅｎＬ．Ａｄａｐｔｉｖｅｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｆｒｅｅｆｌｏａｔｉｎｇｄｕａｌ

ａｒｍｓｐａｃｅｒｏｂｏｔｓｙｓｔｅｍｉｎｊｏｉｎｔｓｐａｃｅ．ＣｈｉｎｅｓｅＪｏｕｒｎａｌｏｆ

ＳｐａｃｅＳｃｉｅｎｃｅ，２００７，２７（４）：３４７～３５２（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ））

８　郭益深，陈力．双臂空间机器人的自适应鲁棒性联合控

制．系统仿真学报，２００９，２１（３）：６２５～６２８（ＧｕｏＹＳ，

ＣｈｅｎＬ．Ａｄａｐｔｉｖｅｒｏｂｕｓｔｃｏｎｔｒｏｌｆｏｒｆｒｅｅｆｌｏａｔｉｎｇｓｐａｃｅｒｏ

ｂｏｔｓｙｓｔｅｍｗｉｔｈｄｕａｌａｒｍｓｔｏｔｒａｃｋｄｅｓｉｒｅｄｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｉｎｊｏｉｎｔ

ｓｐａｃｅ．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｙｓｔｅｍＳｉｍｕｌａｔｉｏｎ，２００９，２１（３）：６２５～

６２８（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ））

９　ＷａｎｇＣＨ，ＦｅｎｇＢＭ，ＭａＧＣ．ｅｔａｌ．Ｒｏｂｕｓｔｔｒａｃｋｉｎｇｃｏｎ

ｔｒｏｌｏｆｓｐａｃｅｒｏｂｏｔｕｓｉｎｇｆｕｚｚｙｎｅｕｒａｌｎｅｔｗｏｒｋｓ．Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ

ｏｆ２００５ＩＥＥＥＩｎｔ．ＳｙｍｐｏｓｉｕｍｏｎＣｏｍｐｕｔａｔｉｏｎａｌＩｎｔｅｌｌｉ

ｇｅｎｃｅｉｎＲｏｂｏｔｉｃｓａｎｄＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，２００５：１８１～１８５

１０　ＰａｐａｄｏｐｏｕｌｏｓＳ，ＤｕｂｏｗｓｋｙＳ．Ｄｙｎａｍｉｃｓｉｎｇｕｌａｒｉｔｉｅｓｉｎ

ｆｒｅｅｆｌｏａｔｉｎｇｓｐａｃｅｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒ．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＤｙｎａｍｉｃＳｙｓ

ｔｅｍｓ，ＭｅａｓｕｒｅｍｅｎｔａｎｄＣｏｎｔｒｏｌ，１９９３，１１５（１）：４４～５２

１１　郭益深，陈力．自由漂浮双臂空间机器人基于 ＲＢＦ神

经元网络的关节运动自适应控制．系统仿真学报，２００９，

２１（１０）：３０５１～３０５５（ＧｕｏＹＳ，ＣｈｅｎＬ．Ａｄａｐｔｉｖｅｃｏｎｔｒｏｌ

ｏｆｊｏｉｎｔｍｏｔｉｏｎｏｆｆｒｅｅｆｌｏａｔｉｎｇｓｐａｃｅｒｏｂｏｔｓｙｓｔｅｍｗｉｔｈｄｕａｌ

ａｒｍｓｂａｓｅｄｏｎＲＢＦＮｅｕｒａｌＮｅｔｗｏｒｋ．ＪｏｕｒｎａｌｏｆＳｙｓｔｅｍ

Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ，２００９，２１（１０）：３０５１～３０５５（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ））

１２　丰保民，马广程，温奇咏等．任务空间内空间机器人鲁

棒智能控制器设计．宇航学报，２００７，２８（４）：９１４～９１９

（ＦｅｎｇＢＭ，ＭａＧＣ，ＷｅｎＱＹ．ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎｏｆｒｏｂｕｓｔｉｎ

ｔｅｌｌｉｇｅｎｔｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒｆｏｒｓｐａｃｅｒｏｂｏｔｉｎｔａｓｋｓｐａｃｅ．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ

１９１



动　力　学　与　控　制　学　报 ２０１１年第９卷

Ａｓｔｒｏｎａｕｔｉｃｓ，２００７，２８（４）：９１４～９１９（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ））

１３　ＷｅｎＳＨ．Ｕｎｃｅｒｔａｉｎｔｙｒｏｂｏｔａｄａｐｔｉｖｅｃｏｎｔｒｏｌｂａｓｅｄｏｎ

ＲＢＦＮｅｕｒａｌＮｅｔｗｏｒｋ．Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓｏｆｔｈｅ２３ｒｄＣｈｉｎｅｓｅＣｏｎ

ｔｒｏｌＣｏｎｆｅｒｅｎｃｅ，２００４，１１９３～１１９７

１４　王耀南，孙炜．机器人鲁棒轨迹跟踪控制系统．动力学

与控制学报，２００４，２（１）：７７～８３（ＷａｎｇＹＮ，ＳｕｎＷ．Ａ

ｒｏｂｏｔｒｏｂｕｓｔｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｔｒａｃｋｉｎｇｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍ．Ｊｏｕｒｎａｌｏｆ

ＤｙｎａｍｉｃｓａｎｄＣｏｎｔｒｏｌ，２００４，２（１）：７７～８３（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ））

１５　梅生伟，申铁龙，刘康志．现代鲁棒控制理论与应用．北

京：清华大学出版社，２００３（ＭｅｉＳＷ，ＳｈｅｎＴＬ，ＬｉｕＫ

Ｚ．Ｍｏｄｅｒｎｒｏｂｕｓｔｃｏｎｔｒｏｌｔｈｅｏｒｙａｎｄａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ．Ｂｅｉｊｉｎｇ：

ＴｓｉｎｇｈｕａＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙＰｒｅｓｓ，２００３（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

Ｒｅｃｅｉｖｅｄ１２Ｄｅｃｅｍｂｅｒ２０１０，ｒｅｖｉｓｅｄ１６Ｊａｎｕａｒｙ２０１１．
 ＴｈｅｐｒｏｊｅｃｔｓｕｐｐｏｒｔｅｄｂｙｔｈｅＮａｔｉｏｎａｌＮａｔｕｒａｌＳｃｉｅｎｃｅＦｏｕｎｄａｔｉｏｎｏｆＣｈｉｎａ（６１００４０７２），ＳｃｉｅｎｔｉｆｉｃＲｅｓｅａｒｃｈＦｏｕｎｄａｔｉｏｎｆｏｒｔｈｅＲｅｔｕｒｎｅｄＯｖｅｒｓｅａｓ
ＣｈｉｎｅｓｅＳｃｈｏｌａｒｓｏｆＨｅｉｌｏｎｇｊｉａｎｇＰｒｏｖｉｎｃｅ（ＬＣ０８Ｃ０１），ｃｉｅｎｔｉｆｉｃＲｅｓｅａｒｃｈＦｏｕｎｄａｔｉｏｎｆｏｒｔｈｅＲｅｔｕｒｎｅｄＯｖｅｒｓｅａｓＣｈｉｎｅｓｅＳｃｈｏｌａｒｓｏｆＨａｒｂｉｎ
（２０１０ＲＦＬＸＧ００１），ｔｈｅＦｕｎｄａｍｅｎｔａｌＲｅｓｅａｒｃｈＦｕｎｄｓｆｏｒｔｈｅＣｅｎｔｒａｌＵｎｉｖｅｒｓｉｔｉｅｓ（ＨＩＴ．ＮＳＲＩＦ．２００９００３）

ＮＥＵＲＡＬＮＥＴＷＯＲＫＢＡＳＥＤＲＯＢＵＳＴＴＲＡＪＥＣＴＯＲＹＴＲＡＣＫＩＮＧ

ＣＯＮＴＲＯＬＩＮＪＯＩＮＴＳＰＡＣＥＦＯＲ

ＦＲＥＥＦＬＯＡＴＩＮＧＳＰＡＣＥＲＯＢＯＴ

ＳｈｉＺｈｏｎｇ１，３　ＰｉＢｏｈａｏ１　ＨｕＱｉｎｇｌｅｉ２

（１．ＣｏｌｌｅｇｅｏｆＡｅｒｏｎａｕｔｉｃａｌＡｕｔｏｍａｔｉｏｎ，ＣｉｖｉｌＡｖｉａｔｉｏｎＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙｏｆＣｈｉｎａ，Ｔｉａｎｊｉｎ　３００３００，Ｃｈｉｎａ）

（２．ＳｃｈｏｏｌｏｆＡｓｔｒｏｎａｕｔｉｃｓ，ＨａｒｂｉｎＩｎｓｔｉｔｕｔｅｏｆＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，Ｈａｒｂｉｎ　１５０００１，Ｃｈｉｎａ）

（３．ＢｉｎｚｈｏｕＶｏｃａｔｉｏｎＣｏｌｌｅｇｅ，Ｂｉｎｚｈｏｕ　２５６６００，Ｃｈｉｎａ）

Ａｂｓｔｒａｃｔ　ＣｏｎｓｉｄｅｒｉｎｇｔｈｅｍｏｄｅｌｕｎｃｅｒｔａｉｎｔｙａｎｄｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｓｏｆＦｒｅｅＦｌｏａｔｉｎｇｓｐａｃｅＲｏｂｏｔ，ａｎＮｅｕｒａｌＮｅｔｗｏｒｋ
ｂａｓｅｄｒｏｂｕｓｔｃｏｎｔｒｏｌｓｃｈｅｍｅｉｓｐｒｏｐｏｓｅｄａｉｍｔｏｓｏｌｖｅｔｈｅｐｒｏｂｌｅｍｏｆｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｔｒａｃｋｉｎｇｉｎｊｏｉｎｔｓｐａｃｅｆｏｒｆｒｅｅｆｌｏａｔ
ｉｎｇｓｐａｃｅｒｏｂｏｔ．ＵｓｉｎｇＲＢＦｎｅｕｒａｌｎｅｔｗｏｒｋｔｏａｐｐｒｏｘｉｍａｔｅｔｈｅｎｏｎｌｉｎｅａｒｆｕｎｃｔｉｏｎｏｆｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ，ｒｏｂｕｓｔｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ
ｉｓｕｓｅｄｔｏｃｏｍｐｒｅｓｓｔｈｅａｐｐｒｏｘｉｍａｔｉｏｎｅｒｒｏｒａｎｄｅｘｔｅｒｎａｌｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅ．Ｔｈｅｐｒｅｓｅｎｔｅｄｃｏｎｔｒｏｌｓｃｈｅｍｅｃａｎｓｔａｂｉｌｉｚｅ
ｔｈｅｓｙｓｔｅｍａｎｄｇｕａｒａｎｔｅｅｔｈｅｇａｉｎｆｒｏｍｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｔｏｔｒａｃｋｉｎｇｅｒｒｏｒｉｓｌｏｗｅｒｔｈａｎｔｈｅｇｉｖｅｎｉｎｄｅｘ．Ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎｒｅ
ｓｕｌｔｓｓｈｏｗｔｈｅｆｅａｓｉｂｉｌｉｔｙｏｆｔｈｅｐｒｏｐｏｓｅｄｃｏｎｔｒｏｌｓｃｈｅｍｅ．

Ｋｅｙｗｏｒｄｓ　ｆｒｅｅｆｌｏａｔｉｎｇ，　ｓｐａｃｅｒｏｂｏｔ，　ＲＢＦｎｅｕｒａｌｎｅｔｗｏｒｋ，　ｒｏｂｕｓｔｃｏｎｔｒｏｌ，　ｊｏｉｎｔｓｐａｃｅ

２９１


