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摘 要

本論文提出監督式模糊控制器應用於龍門型兩軸永磁式線性同步馬達滑台的軌跡跟隨。適應性模糊控制器在有系統不確定

量存在下，其學習過程會降低系統的控制性能。而順滑控制器在選擇太大的切換控制下，會引起控制系統產生抖動現象，

因而降低控制系統的性能。為了克服適應性模糊控制器和順滑控制器的缺點，並整合兩者優點，因此本文設計監督式模糊

控制系統，利用一根據跟隨誤差而設計的調和函數來整合兩控制器，並透過不同的輪廓軌跡與負重來進行模擬與實驗，最

後與傳統PID控制器進行比較來驗證本文所提方法的有效性。硬體方面，以個人電腦為基礎，結合MRC-6810伺服控制卡

、Cornet驅動器和龍門型兩軸永磁式線性同步馬達平台。軟體方面，以MATLAB軟體進行模擬，以Microsoft Visual C++軟

體設計控制程式。
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