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本研究實現以DSP為基礎的控制器，同時控制兩軸進給驅動伺服機構。我們將兩軸伺服機構考慮成具多變數的單一系統，方式是以交叉耦合關聯兩軸動力方程式。目的在證明此種方式可有效降低路徑誤差。在低速或速度變化小的情況下，PID控制法則提供足夠的精確度。實驗證明直線路徑時，PID與交叉耦合造成的路徑誤差幾乎相同。但實驗顯示高速或速度變化大時，例如圓弧路徑，PID控制的路徑誤差擴大，而交叉耦合控制則有效降低路徑誤差。這種改進路徑誤差的方法，在高速或精密加工等製造程序上相當有應用潛力。

