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摘要 
针对结构和参数均未知的机械手控制问题, 提出
了考虑驱动系统动态的机械手神经网络控制方

法, 采用稳定的径向基(Radial basis 
function, RBF)神经网络辨识机械手未知动态, 
而附加的鲁棒控制可以保证存在神经网络的建模

误差和外部干扰时系统的稳定性和性能, 并且该

方法使机械手闭环系统一致最终有界. 同时开发

了基于半实物仿真技术的机械手控制系统, 最后, 
将本文方法与经典的PD控制器和自适应控制器

在同一机械手平台上进行了实验验证与分析, 实
验结果表明该方法具有良好的控制性能. 
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