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ABSTRACT

現今模糊理論已被廣泛用來處理很多複雜且未知的控制系統，模糊控制被證實對一些難以將系統數學化，或是此系統所知

道的資料不足時，都有不錯的控制結果。模糊控制主要是以知識庫為基礎的系統，知識庫是控制器的核心，能將專家經驗

轉換成語言式條件語句及決策規則，經由模糊推論來達到所要求的控制。在受控程序裡最常使用的控制器是PID控制，然

而，傳統PID控制對具有結構參數變動、未知的，和高度非線性的系統時，只用傳統的控制器是無法達到所需的要求。 近

來，模糊PID控制器被廣泛的用來研究處理含不確定性的系統，但大部份的模糊控制器是剛性的，即控制器的規則和參數

是固定的，所以，當設計者所設計之模糊理論並非很完善的時候，就無法有效的處理受控程序。因此本論文設計self-tuning

Fuzzy PID控制器，期望以self-tuning的功能，去對控制器做最佳的調整，藉此找到最適合之PID控制器的Kp， Ki和Kd三個

參數，以達到預期的控制效果。
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