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摘 要

本文是用DSP為主要控制器，將模糊控制器應用在直流無刷馬達做位置控制的研究。本文將建立無刷馬達數學模式過程省

略，因為模糊控制器具有強健性，不需對實驗系統建立完整的數學模式。模糊控制器的設計先以PD控制器擷取系統的誤

差和誤差變化量及對應的輸出量，依據所擷取的資料來設計並建立規則庫。最後模擬並實現模糊控制器對系統的控制性。

關鍵詞 : DSP,模糊控制,直流無刷馬達
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