








更) 暎从局部} 大图还可发现棳本文算法的后续跟
踪精度也更高暎
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仿& 结果如图棾所示暎可以看出棳对于时变型
期望轨迹棳两种容错算法亦能实现轨迹跟踪的容错
控制暎其中棳在文献椲棻椀椵的控制算法的作用下棳空
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间机器人载体暍关节棻与关节棽&成轨迹跟踪 的耗

时分别为椀旙棳椀棶椀旙和棽棶椀旙椈而在本文提出的控制
算法的作用下棳三者的跟踪耗时均不超过棽旙暎由
此可见棳本文的控制算法具有更 ) 的跟踪速度棳并
且该算法的后续跟踪精度亦高于文献椲棻椀椵的算法暎
椀 结 论

p 对执行器发生部分失效故障的2&基空间

机器人系统棳提出了一种自适应 曓 分散容错控制
算法暎根据分散原理将系统分解为以基座或8杆

为单元的多个子系统棳并将表示执行器控制能力的
有效因子W入到每个子系统暎设计统一形式的自
适应神经网络控制器棳通过对每个故障子系统的单
独控制棳最终实现对整个系统的容错控制暎

仿& 结果表明棳对于常值型和时变型两种期望
轨迹棳本文的容错算法具有比文献椲棻椀椵的同类算法
更)的 跟踪速度和更高的跟踪精度棳该算法的优越
性得到体现暎此外棳该算法结构精简暍计算量小棳适
合工程应用棳经过适当地 ,量扩展 和推CG 算棳可
以推广到三维实际空间机器人的容错控制当中暎
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