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ABSTRACT

中文摘要 過去，工業界普遍以滾珠導螺桿作為傳統旋轉馬達圓週運動轉換為直線運動的元件，但滾珠導螺桿因易含有背隙

而具非線性、響應性不高等現象，控制過程不但繁複且精確度不易提高。 近幾年來，世界各國(尤其是歐、美、日)對線性

馬達的研究都投入了大量的人力、物力、時間和金錢，希望能利用線性馬達的特性如高精密度定位、高響應度、直接驅動

等，取代傳統滾珠導螺桿的間接傳動。而我國目前亦積極對線性馬達投入人力、物力及金錢之研發，希望藉以提高國內基

礎工業技術水平，進而廣泛地應用於生產製造、工具機、搬運等。 本論文的研究重點首在於利用類神經網路當作其線性馬

達的控制器，以MATLAB/SIMULINK模擬其控制器，並使用卡門濾波器來修正其特性，最後再比較有卡門濾波器和無卡

門濾波器之下的特性及優缺點，以發揮線性馬達高速高精密的運動特性。
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