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摘 要

馬達與滾珠螺導螺桿的組合使用，一直是精密傳動機構的典型應用，為機電整合的設計實例。然而傳統設計架構為馬達經

由聯軸器驅動導螺桿以使螺帽做直線運動以達成精密定位之目的，其存在有整組裝配空間體積龐大，整體效率不佳等缺點

，另外，目前市售的滾珠導螺桿之最小導程為1mm，無法達到更精密定位的要求。因此本研究提出以兩不同導程滾珠螺桿

整合直流無刷馬達來達到進給導程為該兩滾珠螺桿導程差之創新設計。首先依據進給精度需求選用合適的兩支滾珠導螺桿

，並從構造條件限制、負載需求，合成合適的直流無刷馬達設計。其主要特性是將兩螺桿系統整合於馬達的轉子兩端。其

次，以分析軟體來分析馬達的性能，並配合理論規劃出馬達所需之條件。最後本研究在機電整合的概念下，有效的將無刷

馬達與雙導螺桿之機構，以PC-Based的控制方式將裝置具體的呈現，達成精密定位之目的。

關鍵詞 : 雙導螺桿、精密定位
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