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摘 要

本論文主要是以模糊理論來控制光碟機的主軸馬達，使其轉速能更快速且穩定地達到設定的目標值。當今的模糊控制器多

以微處理機來實現其推論架構，但是因微處理機的工作頻率太慢，在處理現今更複雜且更快速的系統時，往往會造成系統

效能降低[1]，因此便有先進提出以FPGA實現Fuzzy Controller的硬體架構來提高其推論速度[2-4]，本論文更進一步提出

以ASIC的設計流程來實現模糊控制晶片，期望能對需要快速推論分析的“及時系統(Real Time)”有所幫助。文中我們以光

碟機主軸馬達為受控對象，設計一個光碟機主軸馬達速度控制器，並以Matlab和Simulink軟體模擬其推論動作，最後成功

地以Verilog硬體描述語言將其硬體架構實現出來。
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