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摘 要

　K+NN輔助器是以類神經網路(Artificial Neural Network, NN)為主的架構，經過五個調整因子(Scaling Factors) SE、SDE

、SU、Ka、Kb，做個別訊號的放大，SE為誤差輸入NN的增益，SDE為誤差變化率輸入NN的增益，SU為NN輸出的增益

，再和誤差分流的增益Kb值來並聯，最後經由Ka增益輸出。這五個調整因子要針對不同的受控體而做調整，才能有效發

揮其功能。 本文首先探討K+NN內部NN隱藏層神經元數目的多寡對控制系統的影響，在這探討中K+NN當做控制器的角

色，觀察NN隱藏層內的神經元數對不同受控體的影響，進而決定多少個神經元數為最好。經過模擬的結果推論出神經元

數為兩個即夠。其次探討K+NN作為輔助器時，對線性和非線性的受控體的結果，發現兩個神經元的K+NN做輔助器就已

足夠。 當PID(Proportional-Integral-Derivative)控制器於高階系統設計不良時，發現K+NN能對其暫態響應有所改善;對輔助

模糊邏輯控制器(Fuzzy Logic Controller, FLC)時也能明顯改善暫態響應和穩態誤差。K+NN中的參數則以智慧型的進化計算

物群尋優法(Particle Swarm Optimization, PSO)來協助搜尋並且找出最佳值。

關鍵詞 : 類神經網路;模糊邏輯控制器
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