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摘 要

在線性運動的應用裡，線性馬達有優於旋轉馬達的特性，如直接驅動、高精度定位、響應快速等，雖然其發展落後於旋轉

馬達，但其在驅動控制方面均與旋轉馬達十分類似，故可應用旋轉馬達發展多年的各種控制方法，因此線性馬達能廣泛地

應用在各方面。 本文主要是以旋轉馬達的觀念為基礎，介紹近代較為熱門之強健控制法，如可變結構所衍生的應用，參考

模型適應控制、拍擊控制以及等量干擾觀測器調零之觀念。 最後將以PID控制及拍擊控制等設計法進行控制器設計，並

以MATLAB/SIMULINK模擬其結果。拍擊控制是最短時間的數位控制演算法中的其中一種，此設計方法是根據所想要的

閉迴路轉移函數來設計其控制器，此控制器基本想法是程序響應在最小的取樣步數達到所希望的設定點。

關鍵詞 : 線性馬達、拍擊控制、強健控制
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