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摘 要

本論文乃是以適應性控制理論藉由控制工程師依照系統之響應規格特性，進而提供一經設計規劃後之受控參考模式，使得

受控系統在經前饋及回饋控制參數之調整後，受控系統之輸出響應規格特性能追隨參考模式之響應，並達到誤差為零之最

終目的。 在一般實際控制系統理論之應用上，常會有許多不同的控制參數需要調整，而其調整之方式與依據，往往是憑靠

控制工程師們在經歷多次的嘗試錯誤與經驗累積後所獲得的結果，因此，本文之研究希望能改進此項缺點，並提供一套設

計法則。 本文提出參數調整法則，並模擬各種不同的受控系統及飛行體以驗證本法則的特性與實用性。經由理論推導和電

腦模擬結果得知，本法則適用於穩態時變非線性系統中。

關鍵詞 : 適應性控制 ; 追隨參考模式控制 ; 參數調整
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