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基于神经动力学的非完整移动机器人跟踪控制 

庄严   孙越   王伟    

(大连理工大学信息与控制研究中心) 

  Abstract  主要研究了非完整移动机器人轨迹跟踪问题。基于后退控制和神经动力学生物
激励模型，采用自适应参数调节的方法提出了一种新的跟踪控制器。该控制器能够生成平稳
合理的速度，解决了以往大部分跟踪控制器所产生的速度突变问题，并且具有很好的鲁棒
性。运用李雅普诺夫稳定性理论证明控制系统的稳定性。对连续、离散轨迹的仿真及与传统
后退方法的比较分析验证了该方法的有效性。
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