可變結構動態灰預測控制器設計
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灰色理論已經普遍的應用於各種工業領域上，然而對於預測步距的選取都是由嘗試錯誤法來獲得最佳的預測步距值。本文結合灰色理論以及模糊理論兩者的優點去設計一個可變結構動態灰預測控制器，可變結構動態灰預測控制器對預測步距做動態調整，可以改善傳統灰預測控制器的預測步距為固定值的缺點，使系統能達到良好的動態響應。在本文的最後，我們會將所提出的設計方式應用於雙機無限匯流排電力系統上，模擬此結果並舉出其優點。

