多軸伺服機構精確運動控制分析 
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本文探討多軸伺服機構之精確運動控制。我們建立二維及三維空間路徑誤差的幾何模式; 根據路徑誤差的幾何模式設計多軸機構交插耦合控制器, 以改善運動路徑誤差。本研究也規劃多軸命令的產生方法, 產生之命令提供作為多軸伺服機構控制器的參考輸入, 模擬結果顯示交插耦合控制在高速度或速度變化大的時候, 性能優於傳統的前饋與PID控制, 能有效降低路徑誤差。

