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中文摘要 

本論文提出一種新的控制理論，稱作均分型單體順滑模態控制，它主要針對

受匹配式干擾影響的多輸入系統。此均分型單體順滑模態控制設計基礎主要是基

於均分型單體集合，此種單體集合具有單位長度與能夠平均切割控制空間的特

性。另外，在本文中亦提出兩種方法來獲得適當的均分型單體集合。藉著利用此

均分型單體集合，在此將發展出一種簡潔的方法來快速的決定系統軌跡並且提出

一種特殊的平滑化策略用來解決單體順滑模態控制所引起的切跳問題。最重要的

是在本文中能夠理論性地證明單體順滑模態控制能夠抑制具上界受限的匹配式干

擾。在另一方面，灰預測理論被利用來預測匹配式干擾。藉著利用灰預測理論，

均分型單體順滑模態控制能夠在不需要預先知道匹配式干擾的上界資訊情況下，

便能夠消除匹配式干擾。最後，為了擴展均分型單體順滑模態控制的實用性，將

它應用於處理機械手臂的追蹤控制的問題。 
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