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摘 要

智慧型計算 (Soft computing) 包含了人工智慧、專家系統、 模糊邏輯、類神經網路(Neural Network, NN)、物群尋優法、進

化 計算法等等。將人或生物進化的智慧應用在演算法中使得電腦具有 智慧型的推論機制。進一步將智慧型計算的方法與

一般控制法則相 結合，使得原有控制系統有更佳的反應[1]。 本文利用智慧型計算的技巧，介入一個以類神經網路為主並

且 搭配兩個純增益的 K+NN 輔助器，來改善原控制系統的暫態響應。 以系統輸出信號的誤差及誤差變化率當作 NN 的輸

入，經由三個重 要調整因子(Scaling factors)即SE、SDE、SU 來調整NN 的功能； SE 為類神經網路的輸入誤差信號增益、

SDE 為類神經網路的輸入 誤差變化率增益，SU 為類神經網路的輸出信號增益。再於NN 輸入 與輸出之間，並聯一個增益

值 K，其主要目的是作為誤差信號的適 當分流，最後在此並聯一個增益 Ka，以便做訊號的調整。K+NN 輔 助器的所有參

數均可使用解決最佳化問題的物群尋優法 (Particle Swarm Intelligence, PSO)尋找到，PSO 法也可以把原 控制器的參數包含

在內一併搜尋。最後舉一些模擬例子，包含用 K+NN 改良受控體、K+NN 做為控制器、以及 K+NN 做為輔助器以改 善

原設計控制器的控制效果。

關鍵詞 : 類神經網路、PID 控制器、模糊控制、物群尋優法
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