
兩軸伺服機構精密運動控制 

  

本研究提出一套結合軟體式速度觀測器的高階交叉耦合控制器，用以改善兩軸伺

服機構運動控制的精密度。交叉耦合控制器是根據路徑誤差模式所建立，其增益

值的設計則是求解六個非線性代數方程式而得。速度觀測器則使用系統驅動電流

與位置輸出構成閉迴路以觀測速度。模擬與實測結果顯示高階交叉耦合控制器在

高速運動時能有效降低路徑誤差。本文所提控制法則可應用於製造系統精密運動

控制。 

 


