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摘要：本文针对一类不确定多输入多输出非线性系统提出一种基于观测器的自适应预设性

能跟踪控制策略，同时考虑了系统中可能存在的不确定性。为估计被控系统中的不确定性

以及外部扰动，本文构建了一类新颖的有限时间神经网络干扰观测器。此外，为保证系统

可以达到预设性能，采用一类误差转换方法，可以将时变约束转换为一种等价的非时变约

束。随后，基于障碍李雅普诺夫函数以及反步方法，提出一种基于观测器的跟踪控制策

略。经证明，本文所设计的控制方法可以使闭环系统所有信号实现有界，跟踪误差满足预

设的时变性能指标。最后，无人机系统数值仿真结果验证了所提控制策略的有效性。 
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