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摘 要

Fuzzy PID 控制器在近十年來已廣泛的被使用，在許多學者的 研究和實驗中，證明Fuzzy PID 控制法比傳統PID 控制法更

具強健 性與效率。但同一組Fuzzy PID 控制法則並不適合全部的受控平 台，甚至造成控制系統的不穩定。故使用描述方程

式(DF)來分析 系統的穩定度，並修正Fuzzy 演算法，使得控制系統更穩定與完 善。本論文利用現場可規劃邏輯陣列(FPGA)

晶片及Verilog 硬體描 述語言設計一PID 控制晶片，在個人電腦中以Fuzzy 演算法計算 PID 控制法則的比例參數、微分項參

數與積分項參數，並藉由人機 介面透過電腦並列埠介面傳送給PID 控制晶片以進行控制。使用馬 達為受控平台中，其位

置回饋也透過平行埠至電腦的人機介面以進 行Fuzzy 運算與位置曲線分析。

關鍵詞 : Fuzzy PID 控制、描述方程式、現場可規劃邏輯陣列晶片、人機介面
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