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摘 要

感測器在自動控制系統中之應用極為普遍，因此系統中感測器老化或失效偵測的研究越來越受學者之重視。本文目的是以

結構性觀測器(LUENBERGER OBSERVER)為基礎，設計一個可觀測的回授控制系統，此系統容許感測器的狀態隨時間逐

漸變動，例如系統眾多感測器中部份因失效或是老化而失去準確的感測能力。此觀測器的功能不僅可觀測系統的狀態，且

能容許系統因感測器老化或失效所造成的系統的不穩定。本文提出證明可藉由控制器增益(K)、觀測器增益(L)的設計來滿

足一個線性矩陣不等式(LINEAR MATRIX INEQUALITY)，則此系統於感測器部份失效或是老化時仍可保持穩定。 最後

以一夾爪實例驗證本文所描述之理論，結果顯示若可以正確的估計出感測器所殘餘的功能函數，則可利用已經老化感測器

剩下的功效部份繼續作用，或是使用周圍正常的感測器來預測已經損壞的感測值。此結論可用應用的範圍相當廣泛，如陣

列式微機電系統、機械人觸覺，無人太空探測、生物科技等等。
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