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摘 要

本論文針對一典型非線性不穩定之倒單擺系統作一完整且深入的探討及研究，除對系統作完整的數學模式建構及分析，也

利 用各種不同之控制理論，包含傳統控制理論、最佳控制理論及模 糊控制理論等，以驗證控制理論於單擺台車實驗平台

的可行性， 而控制理論日新月異，種類繁多，而每一種控制理論都有其基本 的特性與優點，而我們也針對不同的控制理

論作一完整分析，再 以模擬方式驗證所設計出的控制器具有其實用性。 實驗平台以DSP-based的方式，結

合Matlab/Simulink以人機界面的操作方式進行控制，以C語言撰寫程式，直接編譯為工作檔 ，下載至DSP(Digital Signal

Processor,DSP)晶片上，由具有高運算速度之數位信號處理器作為運算核心，實驗結果證實倒單擺確實 能夠達到準確且有

效的長久直立、直立定位及甩上直立定位的控 制目標。
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