
模糊控制器於磁浮系統之設計

黃致軒、胡永柟 ; 陳盛基

E-mail: 9510889@mail.dyu.edu.tw

摘 要

在許多控制領域中，有很多未知的資訊，及難以將系統數學化的控制方法，都將造成控制上的難度。在受控程序中，最常

被使用的控制器為PID控制器，然而，對於非線性的系統，PID控制器僅對平衡點附近區域有效。   而在本文所介紹的模糊

控制法則中，主要以知識庫中之規則為基礎，其中知識庫最主要是將專家經驗轉為語言條件語句及決策規則。因此，模糊

控制器為一非線性的控制器。 本文也對一個磁浮系統分別以PID控制器及模糊控制器操控，主要控制其懸浮位置，進而探

討二種控制器對磁浮系統的控制效果。
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