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提出了一种针对自由漂浮状态的空间机器人模型不确定性的神经网络自适应控制 方

法。通过RBF神经网络逼近模型的非线性函数和不确定性上界，无需预先估计系统的不 

确 定性程度和外部干扰，提出的自适应控制律保证了权值的有界性，解决了神经网络

权值的UU B（Unknown Upper Bound）问题，即未知上界有界问题，完成了笛卡尔空

间内空间机器人轨 迹规划任务。证明了所提出的控制方法的稳定性，仿真结果表明控

制方法避免了对空间 机器人动力学模型的参数线性化要求降低了计算量，能够满足实

际任务中的实时性要求。 
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