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摘 要

本文將發展一以DSP作為控制核心之永磁式同步線性馬達控制系統，在硬體方面以TI eZdsp TMS320LF2407A 作為微控制

器發展平台，並設計馬達周邊電路包括電流迴授電路、光學尺迴授電路和數位轉類比電路，來完成永磁同步線性馬達之閉

迴路控制系統。 DSP部份主要負責座標轉換、位置、速度和電流迴授之運算，經由控制器運算後產生控制電壓至驅動器，

藉由驅動器產生PWM 驅動訊號，使驅動器輸出三相弦波電壓而驅動永磁同步線性馬達運動，藉此控制系統完成永磁式同

步線性馬達精密定位之目的。 在控制器設計方面，首先利用灰色估測理論建立一速度估測器，而控制部份則分別設計PID

控制以及模糊控制器，最後藉由實驗平台來驗證所提出方法之有效性並比較其優劣。
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