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摘 要

張力控制系統已普遍地被運用在日常生活以及業界，例如，錄放影機、倒帶機、收錄音機、電影院裡的放映機、紡織、染

整、膠帶的製程⋯等等。這類系統中，張力與速度反應出整個系統的優劣，過小的張力使得被捲取的材質下垂鬆垮；過大

的張力又會使得材質過度的拉伸，形成永久變形或斷裂。 本論文所使用之捲取裝置，內部使用改良式滾輪裝置配合馬達速

度改變來量測張力的變化，並比較使用新型滾輪裝置與舊式滾輪裝置所量測出之張力變化有無改善，已達到穩定張力的目

的，在與電腦模擬之張力變化做比較，證明改良式滾輪裝置確實達到穩定張力的效果。

關鍵詞 : 捲取裝置、張力控制、改良式滾輪裝置、電腦模擬
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