單輸入單輸出受擾動系統的強健追蹤控制器設計
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本論文探討一單輸入單輸出系統步階輸入訊號的強健追蹤控制問題。不同於許多相關文獻直接從△-G-K架構進行分析（其中G並非原始的受控體），我們將依常態控制對象有無極點或零點在原點處來分別進行討論。我們推導出各類型受控體，在不同的不確定因素干擾下，仍然保有追蹤能力的充要條件並且提供相關控制器設計方法。而對閉迴路系統所能容許的不確定因素大小也提供了簡單的上界估測。

