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	06 林育賢
	2-3 系統動態非線性方程式之線性化
	PSO演算法開始執行時，族群中的每個粒子，於搜尋空間中隨機產生個別所代表目標函數的一個隨機解，然後以世代搜尋目標函數中最佳解，在每一次世代演化過程中，粒子藉由追蹤兩個最佳化值，不斷更新自己的搜尋速度與對應的位置，所更新的方式，為與最初所提出，搜尋示意圖為圖3.1，其更新公式，如下
	圖3.1 搜尋示意圖
	粒子群演算法的流程，如下所示：
	分數階PID控制器的一般形式為控制器，控制器本身包含原本整數階
	控制器中的三變數、、，在此增加一個積分階次與微分階數，來微調控制器性能，使其更加圓滑，於頻率響應中所對應到的波德圖大小增益值，所衰減的幅度為，與一般整數一階積分器的，有所不同。如圖4.1所示
	圖4.1 頻率響應大小圖
	依據頻率響應增益邊際與相位邊際之定義，先假設為簡單二階系統當作受控系統，可推導出分數階PID控制器方程式，如下：
	上述中的方程式，有五個變數，因此在決定參述過程中較不易找尋到全域最佳解，因此利用PSO演算法，可以找出方程式中適應值為最小值，同時也為特性方程式的最佳解，因此分數階PID控制器參數即可快速的搜尋完成。
	利用演算法求得控制器參數為目前常用的方法之一，但是需要注意所求得參數值是否為全域最佳化的解，因此在演算法中，我們加入積分誤差指標來增加解空間的嚴謹性。
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