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摘 要

本論文將提出反覆式類神經模糊網路(Recurrent Neural Fuzzy Network，RNFN) 控制系統於永磁式同步線性馬達的軌跡跟隨

。此RNFN控制器系統包含一RNFN鑑別器(RNFN identifier，RNFI) 和一RNFN控制器(RNFN controller，RNFC)。首先，利

用RNFI透過訓練以學習永磁式同步線性馬達的反向動態，並且充當前饋控制器以計算馬達軌跡跟隨時所需的控制力，

而RNFC被用來充當軌跡跟隨誤差回授的補償器，以克服系統不確定因素該干擾所造成的跟隨誤差。網路結構和參數的學

習法則被同時執行以得到網路最佳的近似效果。透過梯度下降法推導網路參數的學習法則以加速網路收斂。再者，利用離

散里阿普諾夫穩定法則(Discrete-type Lyapunov Stability Theorem)推導參數學習時變動的學習率，確保網路系統的收斂。硬

體方面，以個人電腦為基礎，結合仿真MRC-6810伺服控制卡和Coply Controls Xenus驅動器，並應用Microsoft Visual C++

6.0 撰寫控制程式，最後藉由實驗平台來驗證所提出方法之有效性。
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