國立台灣大學 九十六 學年度第 一 學期

機械工程學系教師課程教學規劃表

一、課程基本資料

	課程名稱
	中文：線性控制系統

	
	英文：LINEAR CONTROL SYSTEMS

	課程類別
	□必修 ▓知識領域選修 □一般選修
▓大學部 □研究所(組別：控制組)
	班次
	

	授課教師
	王富正
	學分數
	3

	課程編號
	522 U5040
	每週上課時數
	3
	選修人數
	50

	上課時間
	三678
	先修課程
	工數、自動控制
	適修年級
	大四、研一


二、課程教學目標與預期成效

	課程教學目標：

This course is designed for both graduate and undergraduate students, as a continuation of Automatic Control I. In Automatic Control, we learned about the classical control design methods, such as root-locus, Bode plot, Nyquist criterion, etc. As the second course in control system, this course focuses on the so-called "modern control" techniques, i.e. the state-space methods. Besides, we will also introduce some basic concepts on the frequency domain control design, robust control and digital control.
After the lectures, the students are expected to understand the development of control techniques, and to be able to apply those techniques to their research projects. For further study, they are encouraged to take non-linear control, adaptive control, optimal control and robust control.



	單元主題
	預期教學成效
	教學策略及方法
	評量方式
	養成

核心能力

	(1) State-space control design
	Familiar to the modern control techniques.
	A講述教學法

C示範教學法
E問題或專題教學法
	a考試

b測驗

c作業
	U1,U2, U3, U4; G1, G2, G3, G4

	(2) Transfer function control design
	Understand pole-placement and two-D.O.F. design.
	A講述教學法

C示範教學法
E問題或專題教學法
	a考試

b測驗

c作業
	U1,U2, U3, U4; G1, G2, G3, G4

	(3) Robust Control
	Appreciate the fundamental principles of robust control. 
	A講述教學法

C示範教學法
E問題或專題教學法
	a考試

b測驗

c作業
	U1,U2, U3, U4; G1, G2, G3, G4


三、課程教學大綱

	(1) State-space control design
a) state-space realization of systems, operation on systems, similarity transformation

b) solutions of LTI, LTV systems.  

c) stability of systems. 

d) Lyapunov stability theory.

e) controllability and observability.  

f) eigenvalue assignment control, and LQ control. 

g) observer design, and Kalmen filter.

(2) Transfer function control design 

a) pole placement control by Bezout identity.

b) internal modeling principle.

c) closed loop design specifications in frequency domain.

(3) Robust Control


四、教科書及參考書目（書名、作者、出版者、出版日期）及輔助教材
	1. C.T. Chen, 3th Ed., Linear Systems, Theory and Design, Chapters 1-6, and 8, 9. 

2. J. Dwight Aplevich, The Essentials of Linear State-Space Systems.

3. Feedback Control Theory, by J.C. Doyle, B.A. Francis and A.R. Tannenbaum. Downloadable from: http://www.control.utoronto.ca/people/profs/francis/dft.html. Chapters 1-6.


五、課程說明與進度

	Modern control techniques were developed in 1970’s, when the classical control methods were unable to solve the control problems in rockets, aircrafts and space shuttles. The techniques were mainly developed by the state-space methods, and focused on the following topics: (1) state-space realization of systems; (2) stability of systems; (3) Lyapunov stability theory; (4) controllability and observability; (5) eigenvalue assignment; (6)LQ control; (7) observer design and Kalmen filter. We will go through those topics in the lectures. Besides, we will introduce the pole-assignment and two-D.O.F. design using transfer function techniques. Finally, we will briefly introduce the basic ideas of robust control techniques. 
The students are expected to appreciate the development of control techniques, from the classical control, modern control, to robust control. Those techniques can be directly applied to their projects and let them familiar to the expression in control fields. For further study, they are encouraged to take non-linear control, adaptive control, optimal control and robust control. 
本課程96學年度第一學期各週之授課進度暫訂如下：



	週次
	講授內容概要
	教科書章節

	1
	( Introduction (
State-space realizations of systems.
	Lecture note

	2
	( Chapter 1: Writting State-Space Models
	Lecture note

	3
	( Chapter 2: Solutions of state-space models
	Lecture note

	4
	(continued)
	Lecture note

	5
	( Chapter 3: System stability
	Lecture note

	6
	( Chapter 4: Controllability and Observability
	Lecture note

	7
	(continued)
	Lecture note

	8
	( Chapter 5: State Feedback and Estimator Design.
	Lecture note

	9
	(continued)
	Lecture note

	10
	期中考試
	


	11
	( Chapter 6: Transfer Function Control Design.
	Lecture note

	12
	( a) pole placement control by Bezout identity.
	Lecture note

	13
	( b) internal modeling principle.
	Lecture note

	14
	( c) 2 D.O.F. design methods
	Lecture note

	15
	( Robust Control
	Lecture note

	16
	( a) An example.
	Lecture note

	17
	( b) Small-Gain theorem and robust stability
	Lecture note

	18
	( 期末考試(依照學校規定時間)
	


六、評分及考試

	成績評量方式：

1.  一次期中考 (30%)， 期末考 (40%)。

2. 作業及小考 (30%)。


七、授課教師與助教

	授課教師：

   王富正
   工綜702室

   電話33662680
   e-mail:  fcw@ntu.edu.tw
   Office hours: Mon. 2~4 pm




【註】：
本系大學部學生養成之核心能力如下：

U1.具備學理基礎及應用工程知識與技術之能力。

U2.具備設計與執行實驗，以及發掘、分析、解釋、處理問題之能力。

U3.具備設計系統、元件、製程及工程規劃與整合及創新之能力。

U4.具備執行工程實務之相關知識與技能以因應科技及工業發展的需求。

U5.認識當前與機械工程相關之先進科技與時事議題，並具備整合跨領域知識之能力。

U6.具備團隊合作之精神，有良好之表達溝通、運用外語及領導與管理之能力。

U7.具備端正之品行、健全的人格、熱心服務及重視專業倫理之精神。
本系研究所學生養成之核心能力如下：
G1.具備機械工程之專業知識與技術。

G2.具備策劃及執行專題研究之能力。

G3.具備撰寫技術報告及論文之能力。

G4.具備創新思考及獨立解決問題之能力。

G5.具備與不同領域人員協調整合之能力。

G6.具備國際觀及良好的外語能力。

G7.具備終身自我學習成長之能力。
填表說明
一、課程教學目標
課程教學目標的定義為期望學生在教學結束後會有的行為表現之敘述（陳昭雄，1997）；為高度特定的目標，目的在溝通教學意向給學習者，以可觀察可測量的行為詳述學生的學習（黃光雄，2002）。
描述在課程結束想要達成的成果，包括學生在課程結束時所學到以及能夠運用的知識。教學目標有下列三項功能：
（一）能夠使教學有所依歸，而循序漸進，不致超過應該學習的範圍。
（二）使教學活動的設計有所依據，來加強學生的學習效果。

（三）使學習效果的評量有所依據，而評量的結果可以做為教學改進的指標。
    ＊課程教學目標以100~300字較為適宜，以免過於簡略或冗長。
二、教學成效（學生學習成果）
    將課程之教學目標予以「精確說明」，分項具體敘述達成教學目標後，所預期的成效及改變。包括學生在課程結束後能夠獲得並展現何種知識與能力。
    以「基本攝影」這門課程為例，可以列出的教學成效為：（陳昭雄，1997） 

    （一）認識各種照相機的特性、鏡頭尺寸、曝光速度、光圈的調整、以及顯像化學品的性質。
    （二）以一般可攜帶的相機攝影，調和顯像用的化學藥液，沖洗黑白底片，接觸印像和放大印像。
    （三）認識好的攝影作品。
三、教學策略及方法
    敘述為達成課程目標及教學成效所需實施的活動、作業與歷程等。
今參考常見之教學策略及方法，共11項（陳昭雄，1997；黃正傑，2002）：
A. 講述教學法
講述教學法是一種以某個特定主題為中心所做的有組織、有系統的口頭講授。它使用口頭的溝通。利用黑板，或傳統投影片講授教材內容。       
B. 討論教學法
討論教學的定義是一群學生在教師的指導之下，以各種討論形式，就學習上的問題參與創造性、建設性的思考，在彼此互切互搓，集思廣義之下，不但求點的切入，更求面的廣泛。在討論教學中，學生提供大部分的討論資料，教師再予匯集整理。

C. 示範教學法
教師在教學過程中，具體地解釋一個推導、操作或實驗的各項步驟。一般而言，示範在科學原理、工具設備的運作，以及用手操作等技術方面的教學可以有效地使用。例如在課堂中說明建立模型，或是解題的各項步驟；或在實驗、實習中，教師以行動代替講授。
D. 作業教學法
作業教學的活動是使學生在有目的、有計畫之下，進行手腦並用的學習活動。在這裡的學習活動，是學生利用所學之理論及技能，配合具體的物質材料、工具、及設備，在老師計畫實施之下，以完成某一項作品而達到學習的目的。作業的形式可以是書面，也可以是具體作品，或是指定題目的專題或報告。屬於單向之教學法。
E. 問題或專題教學法
問題教學是教師運用問題及發問的技巧以增加教學的效率。一般而言，單純的講述只是單向的溝通，問題教學是以有價值的問題，用系統的步驟引導學生解決問題，以增進學生的創造和解決難題的能力。例如專題之題目及內容由學生主動發掘、進行與完成。屬於雙向互動之教學法。
F. 角色扮演教學法
角色扮演教學就是設計或模擬工業界、企業界、社會和政府組織等各種真實的生活情境，有二個或二個以上的學生扮演情境中的各種角色，以實際去學習各行業職位的功能以及其人際關係，並尋找出具體的有關行業問題的解決方法。
G. 電視及多媒體教學法
每一次的電視教學首先都是課程單元的講解與示範，然後便是教室內教師的補充講解，學生運用和相互檢討等教學活動。例如影片播放、幻燈片、多媒體展示等均屬電視教學法。與講授教學法不同之處在於電視教學法具聲光效果，且教師僅負責補充講解。
H. 協同教學法
協同教學是兩個或兩個以上的教師，共同合作計畫，並根據個人的專長，將學生分成衣組或更多的小組，安排最適當的教學環境，從事教學活動。例如由數位不同專長之教師合開課程。
I. 創造教學法
創造教學乃是助長學生創造力所實施的教學。提供學生自動自發學習和獨立思考的機會。
J. 編序教學法
編序教學是將所需學習的教材分割成許多小步，然後再將這些小步所進行的文節，織成為一個按部就班的序列。編序教學運用編序教本，教學機或電腦以達成個別化教學的目的。
K. 電腦輔助教學法
電腦輔助教學是一種運用電腦為工具以幫助教師教學的方式。

＊填表時如有需要，請附加簡短文字說明教學方式，例如講述教學法是利用黑板或是傳統投影片。
四、評量方式
    評量的策略包含了蒐集教學成果的歷程，採用何種方式評量，以及如何蒐集評量成果。此外，評量方法的描述應包括如何運用評量的資料以有效改善教學。
a. 考試。例如期中考、期末考等。
b. 測驗。例如隨堂考、平時考等。
c. 作業(home work, assignment)。
d. 報告(report)。例如口頭或書面，個人或小組報告等。
e. 專題(term project)。例如口頭或書面，個人或小組專題等。
f. 實作。
g. 課堂討論。
h. 教授、助教觀察記錄。例如出席情形。
i. 其他。請簡單說明之。
＊填表時如有需要，請附加簡短文字說明評量方式，如考試為期中或期末考。報告為口頭或書面，個人或小組報告等。
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