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摘要

本會議(IECON’03 29th Annual Conference of the IEEE Industrial Electronics)為世界上有名的的國際會議之一。此會議之目的將是提供機會及場地，讓來自世界各國之專家及學者能齊聚一堂，共同討論目前全世界在有關於工業電子方面之研究及發展近況。討論的主題包羅萬象，概括了電力電子、馬達控制、電腦控制、強健控制、車輛應用技術、影像控制系統、機電整合、網路控制系統、微機電系統等領域。此次出國希望能在國外所聽到的知識及心得帶回國內，讓無法出國之其他同僚及專家學者們，亦能獲得最心得國外訊息。除此之外，也希望藉由此次出國，能將台灣學術發展之現況傳播至國外，讓國外之學者專家了解台灣學術發展之能量。
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1、 目的
本會議(IECON’03 29th Annual Conference of the IEEE Industrial Electronics)為世界上有名的的國際會議之一。此會議之目的將是提供機會及場地，讓來自世界各國之專家及學者能齊聚一堂，共同討論目前全世界在有關於工業電子方面之研究及發展近況。討論的主題包羅萬象，概括了電力電子、馬達控制、電腦控制、強健控制、車輛應用技術、影像控制系統、機電整合、網路控制系統、微機電系統等領域。本人有幸，所投稿之論文能被接受。此次出國希望能在國外所聽到的知識及心得帶回國內，讓無法出國之其他同僚及專家學者們，亦能獲得最心得國外訊息。除此之外，也希望藉由此次出國，能將台灣學術發展之現況傳播至國外，讓國外之學者專家了解台灣學術發展之能量。
2、 過程

    今年的IECON於美國的維及尼亞州之ROANOKE舉辦，除了主辦單位為IEEE Industrial Electronics Society 之外，尚有日本之儀器與控制工程師協會(Society of Instrument and Control Engineer of Japan)及 Virginia Tech. and its center for Organization and Technological Advancement (COTA)協辦。本次研討會主題可分成四方面:電腦控制系統、工業資訊科技、電力電子及感測器與致動器四方面。在場次方面，共有三場邀請演講，11場Tutorials，及一場Panel session，500篇以上之論文發表。除本人之外，尚有來自國內台科大、北科大、成大、崑山科大之教授與會參與發表論文，雖不及於日本人之陣容龐大，但在亞洲國家中亦屬龐大。此外，國立中正大學校長羅仁權校長亦與會接受頒獎，在場支台灣人與有榮焉。本人之論文安排於週三上午8點至9點50分之Nonlinear control session，發表報告過程順利，亦有多位與會學者專家發問問題，尤其IEEE Fellow Dr. Boldea亦給予本人相當之指教，本人受益良多。
    由於本次會議地點 ROANOKE, Virginia, 本國並無飛機直達，因此必須搭乘聯合航空班機先飛往東京，轉機之芝加哥，再接國內班機飛往ROANOKE，相當耗時。ROANOKE城市不大(大約像屏東之規模)交通亦非常不方便，故行程皆以計程車或步行完成。在天氣方面，ROANOKE 氣候溫和，有點炎熱(尤其是白天)，但早晚溫差大。
3、 心得

本次會議主要偏重在工業實務方面，所以在理論上之推演及證明並沒有明顯的進步。倒是在實驗及應用方面有不少的突破。電動車輛之應用及發展在本次會議中一相當被重視，包括了利用感應馬達取代以往在車輛上裝置的無刷馬達。但由於感應馬達無法以直流電壓直接驅動，故在電壓轉換器之設計上相當重要。此外，感應馬達之磁通測量亦為一相當困難之技術，所以在本會議中，也有相當多討論，雖然目前技術上尚未成熟，但相信已有相當之進展。
     以下為本此會議之心得整理:
1. 機電整合及智慧型系統:

由於機電系統大多為高度之非線性系統，而且參數及系統結構均為未知及不確定，因此再設計一裡想控制器之過程中均受到極大之限制，目前可解決之方法有適應控制、模糊控制、神經網路控制、基因演算法等。尤其以神經網路近似法最為普遍。利用多層神經網路之認知學習、通常可使系統達成漸近穩定之控制效果。若再加上輸入信號之Persistent excitation特性，將可達成參數收斂及指數穩定之效果，功能相當強大。但受限於需大量計算，相當耗時。
2. 滑動模式控制系統:

對於系統之不確定性極受雜訊干擾時，傳統之控制將無法發會功能，甚至連智慧控制系統都無法有效抑制雜訊。此時滑動模式控制將扮演重要功能。在目前之應用中，滑動模式應可有效抑制摩擦力造成之誤差，亦可利用其強健性之特性，設計強健性觀測器。在電力電子應用方面，可用來設計PWM控制器及DC-DC轉換器。在機電系統方面，可利用控制高速運轉之磁浮軸承，以及現代智慧型車輛控制系統。但是其顫抖現象(Chattering Phenomenon)是本控制理論應用之最大缺點，尤其更容易激發更高頻之雜訊。雖然已有些方法可克服，如:Dead zone，boundary layer，飽和函數法，但亦須付出犧牲精確度之代價。
3. 感應馬達之控制：
感應馬達以為現今工業界常用之馬達驅動系統，但由非常不好控制，故近一、二十年來，亦常為學界及業界關心之課題。其產生之問題除了轉子磁通之測量、參數之溫度特性、磁場之飽和、PWM驅動問題，均是本主題之研究方向。再本此會議中，提出相當多之論文來解決上述之問題，並以實驗證明之。但有些問題仍待解決。
(1) 上述問題無法同時考慮。
(2) PWM電力驅動氣之高頻現象。
4、 建議

現階段教育部改變補助對象僅國內博士班學生，而不再補助學者出席國際會議，筆者深感不妥。因學生出席國際會議通常需指導教授陪同方能發揮最大效力，若指導教授未出現，將可能導致學生卻場而無法完美表達論文中之精華，此種現象對學生而言未必有益。此外，在我國高喊國際化的同時，一方面又刪減學者專家出席國際會議之費用，相當矛盾。
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