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摘 要

1985年之前，語音辨識系統的研究僅以理論研究為導向，直到PC快速衍進發展，語音辨識功能才逐漸導入實際產品應用。

目前語音辨識系統大致有:語音遙控玩具，語音密碼鎖，語音輸入法，語音查詢系統，語音訂票系統，聲控產品(如行動電

話撥號系統，聲控家電產品) 。 目前業界較常用且較精準的定位系統馬達(步進馬達，伺服馬達) 均未採用語音辨識功能。 

本論文研究擬以具語音辨識功能，結合灰關聯分析之灰色理論, 應用於步進馬達定位系統。 本論文結構分為兩部份﹕一為

語音辨識處理，採用灰關聯分析之灰色理論。二為篩選正確命令輸出至PLC控制器作步進馬達控制
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