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摘 要

本論文建構氫燃料電池混合動力機車系統控制與模擬之整合 環境，並發展其動力分配管理之模糊邏輯和模式邏輯控制器。

在 機車行車型態下測試，藉由機車動態模組、輪胎模組、最終傳動模 組、馬達模組、燃料電池模組和電瓶模組等各傳動

模組建立控制場 模型與控制器模型。 最佳化控制器設計將燃料電池輸出功率之誤 差量和電瓶殘電量之誤差量輸入控制器

，控制氫流量的輸出，使燃 料電池輸出功率和電瓶殘電量有最大的輸出，且氫燃料消耗量最 小。 不同的控制器比較中，

模糊邏輯控制器比模式邏輯控制器有較 大的燃料電池輸出功率和電瓶殘電量且氫燃料消耗量較小，可達較 精準之控制；

在模糊控制器的設定，不同形狀的連續性歸屬函數經 過模擬比較分析後得知，梯形的輸出氫流量連續性歸屬函數比三角 

形的輸出氫流量連續性歸屬函數有較大的燃料電池輸出功率和電 瓶殘電量且氫燃料消耗量較小，因此可知不同形狀的連續

性歸屬函 數選擇之重要性。 本論文針對模糊邏輯控制器作各種不同最佳化之比較分析，在 最佳化的比較分析中，分為氫

燃料電池混合動力機車控制器輸入參 數，燃料電池輸出功率的誤差量之期望值和電瓶殘電量的誤差量之 期望值的參數最

佳化，和氫燃料電池混合動力機車模糊邏輯控制器 的輸出氫流量參數最佳化。 在氫燃料電池混合動力機車控制器輸 入參

數最佳化中，利用實驗設計軟體所計算找出的最佳輸入參數 值，輸入控制器內，結果顯示其燃料電池輸出功率和電瓶殘電

量比 原本所設定的參數值性能好，且氫燃料消耗量較小。在氫燃料電池 混合動力機車模糊邏輯控制器的輸出氫流量參數

最佳化中，利用實 驗設計法找出之最佳控制器氫流量輸出參數值輸入模糊控制器 內，雖然氫燃料消耗量較大但燃料電池

輸出功率和電瓶殘電量卻比 原本所設定的參數值輸出更好。 在不同的規格需求條件下，如需 要有最大的燃料電池輸出功

率或電瓶殘電量在氫耗損量的考慮 下，也可找出對應之最佳的設定參數值。 本文構建之控制器模擬 評估方法可使工程師

在設計氫燃料電池混合動力機車動力分配管 理系統時，能在模糊邏輯控制器所需的規格要求下，更迅速、有效 率的調整

參數。
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