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摘要  
针对一类具有不确定系统函数和方向未知的不确

定增益函数的非线性系统 , 提出了一种鲁棒自适

应神经网络控制算法 . 本算法采用RBF神经网络

(Radial based function neural network, 
RBF NN)逼近模型不确定性 , 外界干扰和建模误

差采用非线性阻尼项进行补偿 , 将动态面控制

(Dynamic surface control, DSC)与后推方法

结合 , 消除了反推法的计算膨胀问题 , 降低了控

制器的复杂性; 尤其是采用Nussbaum函数处

理系统中方向未知的不确定虚拟控制增益函数 , 
不仅可以避免可能存在的控制器奇异值问题 , 而
且还能使得整个系统的在线学习参数显著减少 , 
与DSC方法优点结合 , 使得控制算法的计算量大

为减少 , 便于计算机实现 . 稳定性分析证明了所

得闭环系统是半全局一致最终有界 (Semi-
global uniformly ultimately bounded, 
SGUUB)的 , 并且跟踪误差可以收敛到原点的一

个较小邻域 . 最后 , 计算机仿真结果表明了本文

所提出控制器的有效性 . 
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Abstract  
A systematic procedure for synthesis of 


