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摘 要

本論文主要探討整合壓電平台與龍門平台用於精密定位噴印平台之控制型噴印。龍門平台之精密定位控制方法主要是使用

反覆式學習控制器，藉由反覆多次學習的次數中來更新未來的命令，也就是說這一次學習來作為下次控制修正的經驗，依

據輸入與輸出的誤差來作改變，透過反覆式學習動作，將誤差量降至最低。在壓電平台部份是用採用Bouc-Wen model來建

立系統模型，並採用遺傳演算法來求解LMI最佳化問題，來搜尋壓電平台系統上的參數。最後再結合磁滯觀測器來設計前

饋控制器與PID回授控制器來補償磁滯現象來提高定位精度。

關鍵詞 : 反覆式學習控制器、龍門平台、前饋控制、磁滯
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