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摘 要

本文分別以工業界最普遍之PID控制器與參數調整型的增益程序控制器(GAIN SCHEDULING CONTROLLER)對單自由度

混成式電磁懸浮系統進行控制，並對這兩種控制器之特性做比較。 我們先以傳統固定氣隙之方法設計控制器，當負載增加

時，電磁鐵線圈電流也隨著增加以加大混成磁鐵之吸力，使載重平台仍懸浮在固定的高度。此方法須消耗大量的能量，故

我們加入零電力控制的方法，在懸浮階段對電磁鐵線圈電流做一積分補償，使得載重平台會隨著負載的變化自動調整平衡

點，達到負載重量等於混成磁鐵之吸力的位置，以維持低能源消耗及穩定的懸浮。 另外，考慮做成運輸系統時之舒適性及

安全性，我們對此系統設計一緩慢升降之軌跡，使得載重平台在懸起的階段能夠很柔順的浮升；而在降落階段也能夠緩慢

且平順的浮下。實驗結果證明其可行性。
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