
书书书

第
!"

卷第
#

期

$%&"

年
'

月

振动!测试与诊断

()*+,-.)/012+-31),

"

45-6*+575,38 91-

:

,)616

0).;!"<);#

=*

:

;$%&"

!"#

#

&%;&>#"%

$

?

;@,A1;166,;&%%#B>'%&;$%&";%#;%&#

机械臂反演非奇异终端的神经滑模控制
!

贾育秦&

!

$

!

"

胡晓雄$

%

&;

吕梁学院矿业系
"

吕梁"

%!!%%&

&

"

%

$;

太原科技大学机械工程学院
"

太原"

%!%%$#

&

摘要
"

为了解决具有外部干扰以及建模误差的多关节机械臂的轨迹跟踪问题"提出了一种机械臂反演非奇异终端

的神经滑模控制方法'采用非奇异终端的滑模面"基于反演方法以及滑模控制的原理"设计了反演滑模控制器'

针对由于外部干扰以及建模误差引起的反演滑模控制系统中不确定的因素上界"设计了径向基%

+-C1-.2-616/*,@

B

31),

"简称
DEF

&神经网络的自适应律"对不确定因素上界进行了在线估计"并对控制系统的稳定性使用了
G

H

-

B

I

*,)J

定理进行证明'仿真分析结果表明"所提出的方法不仅可以减少系统中存在的抖振现象"而且具有较好的轨
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提出了一种反演非奇异终端的神经滑模控制的

方法"解决了具有外部干扰以及建模误差的机械臂

轨迹跟踪存在的问题"该方法也适于解决多关节机

械臂轨迹跟踪问题'为了实现对外部干扰以及建模

误差的自动跟踪"设计了
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定理证明了反演非奇异终端的

神经滑模控制系统的稳定性'仿真分析结果表明"

该方法不仅可以削弱控制系统中存在的抖振现象"

且具有较好的轨迹跟踪性能"使得对于外部干扰以

及建模误差等因素的鲁棒性得到了较大的提高'
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