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摘 要

本文內容在於說明，如何使用eMotion控制器之模組化的程式架構，進行馬達全數位化控制之研究。由於程式以模組架構

的方式開發，因此極易撰寫與維護。此外，針對每一模組程式，均在Simulink的環境中建立相對應的S-函數的程式方塊，

使控制程式的建立，得以由方塊聯結的方式進行，大幅降低開發的難度。實現的功能，涵蓋馬達的各式操控需求，包括電

流控制，推力控制，速度控制，與位置控制迴路等，並以線上參數調整的方式來調整馬達的輸出響應。本論文在實作方面

，以 eMotion控制器、伺服界面卡、驅動器、馬達組成實作平台，用以驗證所發展之模組程式，並經模擬與實作結果比較

，證實所發展之模組程式其正確性、方便性，對於研究及學界有很大的幫助。

關鍵詞 : 模組化程式架構 ; Simulink S-函式 ; 全數位化控制 ; 線上參數調整
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