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摘 要

由於電腦運算功能與執行速度日漸提升及精密自動化工業 的蓬勃發展，機械系統藉由伺服控制的實現，已在機械工程應用

上佔有舉足輕重的角色，如製作增亮膜、CNC 工具機、產業機械、 半導體、自動化等，傳統式龍門大都以導螺桿來驅動

平台，要獲 得精準的參數是相當困難的。 本論文使用改良式全閉迴路控制系統搭配反覆式學習控制 法，運用PID-ILC 型

態的學習控制法則，針對龍門平台定位控制 進行反覆軌跡的追蹤，並比較系統在半閉迴路控制系統與改良式 全閉迴路控

制系統控制下的效果。並根據V-CUT 製程方式，以 直線V 型作為直線切削，製作加工增亮膜之導光板，達到精密製 造的

目的。

關鍵詞 : V-CUT，全閉迴路控制，反覆式學習控制器，龍門平台
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