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摘 要

對於一非線性的系統而言，當在工作點附近的極小區域操作時，吾人可先對此工作點線性化，再依此線性化後的數學模式

設計定值增益之控制器，即能達成初步的效果。但是當工作的區域擴大時，定值增益之控制器已無法滿足系統的需求，將

引起不良的暫態響應，甚至造成系統的不穩定。 增益程序控制可應用於這些非線性系統，其作法即是選取幾個工作點，並

將這些工作點線性化，依據這些工作點各別設計控制器，每一個工作點對應一個控制器，再將這些控制器利用插

值(interpolation) 的方式連結起來，成為一個全域的控制器。但是傳統的增益程序控制，欲得到較平滑的控制效果，需將工

作範圍分割成許多細小的分段。過細的分割，需要花費很長的時間去設計控制器。因系統參數之不確定性、建模之誤差、

及外力之干擾等因素，都可能使得工作點不在實際的平衡軌跡(equilibrium manifold) 上，而造成系統不良的暫態特性，甚至

引起系統的不穩定。利用模糊增益程序控制能夠即時且有效的進行控制器間的連結。 磁浮系統為一非線性且先天不穩定的

系統，控制的困難性較一般的受控系統高，本章將模糊增益程序控制理論於磁浮系統中，在浮起及降落過程中進行軌跡的

追隨，控制器依懸浮的高度調整控制參數及偏壓電流以獲得良好的運載品質。在懸浮的過程中，模糊增益程序控制加入電

流積分控制器，隨負載自動調整其工作點，以維持幾近零功率的穩定懸浮功能。
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