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摘 要

聲波是自然界中最直接的傳播訊息之方式，而人類與機械間的溝通是今日最重要的課題，但在高科技的技術下往往需花費

大量的經費、人力、時間，才有可能實現聲波之信號追蹤，因此本論文研究提出了結合灰色理論與PID控制器、模糊控制

器及基因演算法之優點，實現聲波訊號源追蹤方位之設計。 本論文之架構分為三大部分，一是利用壓電元件製成一組接收

四方位的取音感測器，將所取得的類比訊號資料作取樣，再將其轉換為數位訊號給電腦作分析、運算、處理，在此時我們

將會取得訊號源之特徵值。二是利用灰色理論之優點來對所得之特徵值作灰關聯度的分析、決策，計算出十六方位之聲源

目標。三是利用PID控制器、模糊控制器、基因演算法改善模糊控制器等三種控制器，來對欲控體(馬達)做輸出控制，加上

位置感測器之回授。最後對此三部份之過程串聯整合後，我們就可以得到一組具快速、高準確度、抗干擾之音源追蹤系統

。
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