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自然语言训练的机器人基本行为控制器 
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  Abstract  本文探索了一种直接利用自然语言进行机器人运动技能训练的控制方法，提出
了利用模糊神经网络结构作为基本行为控制单元，通过教师的自然语言指令完成针对某一特
定行为的运动经验获取和控制器训练，这是一种更加自然的控制器构造方式，以基本运动单
元为基础，可以进一步实现机器人复杂任务的语言编程与控制．所提控制方法最终在一个轮
式移动机器人系统上进行了语言训练实验．
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