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摘 要

本論文內容主要是針對無人搬運車之跟隨控制進行研究，針對實際已完成的搬運車發展適合的模糊控制器並電腦模擬控制

器效果，融合電子式羅盤(Electric Compass)和編碼器，發展一套適合實驗車使用的方位感測系統。 為了達到以上的目的，

需要進行以下步驟，以利研究的進行。 1. 實際上搬運車的動態、靜態測試： 在實際搬運車中，有一些靜態的數據需要量

測，另搬運車系統的特性瞭解和電腦、電子另件完成測試之工作。 2. 發展適合本系統的模糊控制系統： 在模糊系統中，

需用專家的經驗和法則去定義模糊歸屬函數，當系統改變時，模糊歸屬函數就需要重新定義和修正，在進行實驗前，就必

須針對實驗系統重新架構歸屬函數。
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