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摘 要

中文摘要 倒單擺系統為典型的非線性不穩定系統，常被應用於驗證控制理論可行性之實驗設備。 本文提出兩種控制器於

此倒單擺系統，一是將此非線性系統線性化，利用線性理論設計狀態迴授控制器；二為提出一具 強健性能之模糊控制器設

計方法，首先我們設計一穩定之參考模型，此參考模型之輸入為旋轉臂的角度；而輸出為倒單擺所欲跟隨之角度，另外，

以一模糊系統來近似此倒單擺系統之非線性動態部分，然後根據此模糊系統發展出具 強健性能之模糊控制器，來迫使倒單

擺之角度跟隨參考模型之輸出，當跟隨誤差趨近零時，倒單擺將倒立在垂直位置而旋轉臂之角度也歸位至零位置。 依據此

強健穩定設計技術，在模糊近似過程中所產生之近似誤差可被補償克服，此近似誤差所產生之不良效應將可被壓制在任意

之小範圍內。最後，我們以一真實之旋轉式倒單擺系統做模擬，以驗證本文所提方法之有效性。

關鍵詞 : 倒單擺系統、模糊邏輯控制器、 強健控制。
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