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摘 要

本文提出應用FPGA於線性永磁式同步馬達驅動系統之分析與設計，以FPGA（內建DSP，eMotion控制器）為控制平台，

分別建構換流器電路、光學尺電路和電流迴授等電路，以組成線性永磁式同步馬達驅動系統。換流器電路，由IGBT和光

耦合器HCPL-3120組成。光學尺電路，將光學尺信號轉換成介面電路之電壓準位。電流迴授電路，迴授線性永磁式同步馬

達的V、W相電流。控制器設計分別利用古典控制P-PI-PI控制器和模糊控制器以控制線性永磁式同步馬達的動子位置，並

經由模擬比較其優劣。本論文實驗方面，以eMotion控制器和組合語言實現所設計之控制器，經由所設計之驅動系統來完

成線性馬達之定位。透過模擬和實驗結果證明P-PI-PI控制器和模糊控制器的有效性和可行性，及可達到驅動電路的最精簡

。
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