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遥控作业器基于主动时延神经网络的感知和控制 
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  Abstract  遥控作业器是实现未知或危险环境中作业的有力手段．由于遥控机械手大多工
作在不确定的环境中，操作者难以预先知道环境目标的动力学特性，在机械手和环境发生力
的交互过程中，需要考虑机械手和环境碰撞时的强非线性对控制回路的影响，因此对机械手
和环境碰撞的实时感知和识别是非常重要的．本文利用接近觉传感器测量机械手顶端与环境
物体的距离，提出了基于主动时延神经网络的遥控作业器的感知和控制方法．仿真实验表明
了该方法的有效性和对接近觉传感器量程的要求
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