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摘要

本研究提出一個架構在LQR方法下，獲得近似最佳控制的模糊控制器設計，

因為模糊系統有近似(Approximate)任何連續函數的能力，這個函數就是最佳控

制器的輸出;如此設計的目的，不但能使模糊控制的性能接近最佳控制，而且

乃保有它不錯的強健性質，完成在太空中衛星姿態控制的性能要求，不過像這

樣的模糊控制器，一般僅存在於低階的系統，因為以誤差狀態為輸入變數的模

糊控制器，往往僅是部份狀態回饋(Partial-state feedback)控制，很難達到高階系

統最佳控制器的全狀態(Full States)回錯控制 D

l 前言

模糊系統(Fuzzy System)基本上可

視為一非線性的映射(Mapping) ，一組

輸人對應一個(MISO)或是一組(MIMO)

的輸出，而其原理是將輸入與輸出的

關 4系，轉換到模糊空間(Fuzzy Domain) 

上的模糊邏輯(Fuzzy Logic)和語意暗

示 (Linguistic Implication) 的表達，由

於在模糊空間上的運算很適合人類思

維和語意的表達，所以在這自動化普

及時代末臨時，人們所須親自操作的

設備或決策的事物，往往可藉助模糊

理論設計一個可以取代人類角色的系

統，而這種理論與人們日常生活的經

驗很相近，所以能廣泛推廣，並為一

般人所採用，且有相當不錯的表現，

致於這優秀性能背後，模糊理論的奧

妙是大家一直想去了解的。

為了要深入了解模糊系統的特

性，建立系統模式成為必然之舉。模

糊系統的模式(Model)是架構系統輸入

輸出間的關係'進而獲得輸入輸出間

的關係式。 1992 年 Langri提出以模糊

集增孟(Fuzzy Sets gain)為基礎的非線

性模型，這個非線性方程式可用來描

述一個Mamdni類型模糊控制器的輸入

輸出間的函數關係 [1] 0 1995 年

Guanrong定義不同型式的控制規則，

採用近似的方式(Appropriate way)完成

模糊控制系統的動態模式 (Dynamic
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