[bookmark: _GoBack]在非線性系統中以模糊為基礎及輸出回授為主的H ／sup∞／適應控制設計及應用之子計劃二：適應模糊控制研究(3／3)
本次研究計畫分別提出直接與非直接兩種型式的規則調整適應模糊控制系統。簡單的說, 直接型適應模糊控制系統之設計方法是直接從單一的模糊控制器產生控制命令至受控體, 而非直接型適應模糊控制系統之設計方式是先由多個模糊系統對受控體做建模的工作, 然後再依受控體的動態特性產生控制命令而回授至受控體。不論是何種型式的適應模糊控制系統, 其在模糊系統中皆有一能做線上修正之適應定理, 此方式不僅能克服無法做線上尋找最佳參數的缺點, 而且就算受控體有著非常大的不確性, 例如參數的突然改變或外在的干擾等, 也不會受到影響, 因此將使得模糊系統變得更具實用性和強健性。

