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摘 要

本文先以軟體模擬驗證的方法，作為研製主軸馬達、驅動電路和控制器時的指標。這方法是經由量測馬達參數後，建立無

刷直流馬達其電路模型，再以電力電子軟體結合所設計的驅動電路，模擬其動態響應，接著進行量測比對，達成簡化主軸

馬達驅動設計流程的目的，然後以向量控制理論為基礎，藉由永磁式同步電動機的動態方程式建構出馬達系統模型，並以

數值分析軟體Matlab Simlink作出在三種不同驅動方式下馬達實際動態輸出響應模擬，利用此法使得在設計馬達或驅動控制

器前，達到可先完成系統整合模擬的目的，進而減少設計與除錯的時間，且可以使系統成為模組化的設計，最後以FPGA

作為控制平台，完成整體伺服控制驅動系統設計。

關鍵詞 : 無刷直流馬達 ; 驅動電路 ; 向量控制
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