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摘 要

本論文之主要目的是將類神經網路與模式追隨適應控制同時應用於控制一 個不明確系統，使得受控系統的輸出能夠隨時的

追隨參考模式。在本論文 中，將模式追隨適應控制與類神經網路結合，由模式追隨適應控制中參數 的調整來決定受控系

統的響應快慢，而以類神經網路來做為控制器決定受 控系統的輸入，而使得受控系統的輸出符合吾人之需求。在實際模擬

時， 吾人使用一個二個自由度的機械手臂做為受控系統，經由結果顯示，機械 手臂之運動路徑確實符合吾人事先的規畫

，由此可以看出，吾人所設計之 控制方式，可以適用於非線性系統與高耦合系統上。同時因為類神經網路 中具有大量的

權重參數，故對於雜訊具有相當的容忍能力，而當類神經網 路中參數訓練的誤差未能完全收斂至零而產生穩態誤差時，可

以籍由適應 控制中的參數調整使收斂速度加快而且也可以來調整受控系統的暫態響應 使得追隨更加的完美。同時因為類

神經網路在計算上為並行的處理方式， 因此只要當系統確定之後，吾人可將類神經網路以硬體來完成，因此速度 也不是

問題。在實際應用時，因為類神經網路所具有的學習能力，控制器 會去適應受控統的改變，因此控制的效果會愈來愈好，

而不會因為系統的 逐漸改變而使得控制效果變差。
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