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面向未知环境基于智能预测的模糊控制器研究 
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(东北大学机械工程与自动化学院) 

  Abstract  提出了一种新的面向未知环境的智能预测算法，并将此算法应用于机器人力跟
踪控制中．该方法利用机械手末端与未知受限环境产生的接触轨迹，通过模糊推理智能地预
测阻抗控制模型中的参考轨迹，并根据力误差变化用参考比例因子对其进行调节，以适应未
知环境刚度的变化．通过对阻抗模型参数进行模糊调节减少受限运动中的力误差，提高了全
局的力控制效果．仿真结果证明了此算法的有效性．
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