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摘 要

由於PID控制器(Proportional-Integral-Derivative Controller)具有不錯的強健性，所以在工業上的應用相當廣泛。PID控制器

有許多的調整方法，其中又以Ziegler-Nichols調整法(ZN法)最具代表性，但ZN法對於控制系統所設計出來的PID控制器，具

有很大的超越量、很長的安定時間與過短的上升時間所造成的震盪，因此仍需經過微調才能得到較佳的PID控制器。此外

，許多加入模糊理論(Fuzzy Set)、類神經網路(Artificial Neural Networks)和遺傳演算法(Genetic Algorithms)等智慧型控制法則

的控制器，被用於設計控制器。因此本研究希望透過遺傳演算法及類神經網路，來改善PID控制器不易設計之缺點。
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