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摘 要

在追求高生產效率的自動化環境下，高速的進給驅動是一種 相當有效的關鍵技術之一。但在追求高速的過程中，容易導致

機 台伴隨之振動現象，將影響機械之精度、品質、與疲勞壽命等。 所以，對此問題必須徹底分析了解以尋求解決對策，

才能達到高 生產效率與高品質的目標。 本文使用數位濾波器的方法實現含有Linear jerk的速度曲 線，並且用數位濾波器設

計一個加減速機制，設計合理的加減速 時間。因此機台在快速的移動定位，適當的加減速規劃，可以提 高運動的精度並

且使運動更加的平滑，如此將可以避免系統因為 速度的急遽變化而造成瞬間的大扭力輸出，使機台產生振動。最 後，利

用單軸測試平台，實際測試驗證其對機台振動的改善。

關鍵詞 : 加減速，濾波器設計，移動平均濾波器
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