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摘 要

磁浮懸吊系統是藉由控制電磁鐵所產生的電磁力來使受控體被吸引且定位於空中，然而電流與電磁力之間是屬於非線性變

化的關係，而且在建立系統之數學模型時需要做些假設與忽略，如此所建立的數學模型與真實之物理系統間存在著不確定

性之差異，若是使用傳統的線性控制理論，在控制時就只能侷限在平衡點附近，且往往會受系統不確定性因素影響而造成

不穩定，所以必須選擇對於系統之非線性與不確定有較好的執行效能的控制器。 在本文中我們選用模糊邏輯控制器，然而

模糊控制器之設計往往流於主觀，無系統性之設計方法，所以本文主要是提出一種具有系統化之強健性模糊控制器的設計

方法，用於解決非線性系統之不確定性及外部干擾的控制問題。首先，本文分析一乘和(Product-Sum)形式模糊控制器的動

態行為，從結果顯示，這種形式的模糊控制器其輸出會近似於增益隨狀態位置改變之狀態回授控制器，再者為了克服系統

非線性及不確定性對控制系統的影響，所以分析與應用 控制的設計技巧，讓系統之非線性特性所造成的動態干擾能透過控

制器參數的調整，而將此干擾對系統產生之誤差抑制在一預定之範圍，確保受控系統具有強健穩定的控制效能。 最後，本

文建構出一套真實的磁浮懸吊系統，應用所提出的強健模糊控制器實現磁浮懸吊系統之控制，以驗證本文所提方法之有效

性及可行性。
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