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摘 要

兩軸機械手臂是一個多輸入多輸出的非線性系統，常被用來驗證控制理論的成果。本論文推導出一個新的強健類神經網路

控制器於未知非線性動態機械臂系統之軌跡跟隨問題，首先利用類神經網路系統模型化此機械臂未知之非線性動態，再利

用此類神經網路模型設計出控制器，以完成機械臂之軌跡跟隨。本論文應用強健適應控制技術，推導出一適應控制法則調

整類神經網路系統之所有參數，包括神經元之輸出權重值（Output weights）、 中心值（Centers）和寬度值（Widths），

因此降低類神經系統之近似誤差。透過里阿普諾夫(Lyapunov)穩定法則，來證明整體控制系統能夠穩定且機械臂之跟隨誤

差收斂至零。最後，將所發展之強健類神經網路控制器運用在實際兩軸機械手臂之模擬與實驗，以驗證所提方法之有效性

。
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