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摘 要

反覆式學習控制ILC(Iterative Learning Control)，是經由反覆 的操作過程中學習系統未知的資訊，作為下次控制修正的經驗

， 因此ILC 控制器能在有限的學習次數下，將系統的跟隨誤差收斂 至一個微小的範圍內。本論文所探討的是以改良式全

閉迴路控制 系統搭配反覆式學習控制器之理論與實際應用上的問題，運用P 和PD-型態的學習控制法則，對於控制龍門平

台定位做反覆軌跡 的追蹤，並比較系統在半閉開迴路控制系統與改良式全閉迴路控 制系統控制下誤差實際收斂的效果，

將可確保將系統保持在一定 的誤差範圍內，使系統不致於發散。

關鍵詞 : 全閉迴路控制、反覆式學習控制器、龍門平台、輪廓追蹤
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