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1. 微步進伺服驅動器研製 

摘要

步進電機採多極立體結構，俱高精確度之定位性
能，常應用於辦公室或工廠自動化設備中。然而步進電
機受限於加工精度，於運轉時易受參數變化影響，產生
共振造成失步。本產學合作成果提出一電流控制微步進
伺服驅動器來克服步進電機之共振失步問題，此電流控
制微步進伺服驅動器採強韌電流迴路控制技術，驅動器
直接控制電機磁場，可改善步進電機之共振失步現象，
同時採高電壓驅動，可提供伺服系統寬廣的轉速與轉矩
輸出。另外，在驅動器中，吾人採用分流器電流量測，
將量測時序與脈寬調變時序，整合於控制電路中，易於
驅動器之積體電路化生產製造，有助於降低生產成本。
除此之外為使用方便，計畫中亦開發出一75V、 2A的
電源供應器以配合驅動器使用，此電源供應器使用整合
式高壓積體電路設計，體積小、效率高。兩者搭配之產
業應用實例驗証本研發成果。

一、簡介

步進電動機之應用有很長的歷史，例如在1930年
英國海軍即將一雙方向性之步進電機使用於一遙控定位
系統中，此系統後來在二次世界大戰時亦被美國海軍使
用，自從那時候開始，步進電動機即廣泛地應用於控制
系統中。步進電動機是一種增量型電磁致動裝置，可將
數位脈波信號轉換成類比運動輸出，在辨公室自動化設
備與工廠自動化中廣泛使用。一般使用之步進電動機
中，混合式步進電動機在轉子上充磁，運轉效率優於其
他純磁阻轉矩型的步進電動機，是產業界使用最普遍的
步進電動機。

就學理而言，混合式步進電動機是採立體結構之
多磁極、凸極、兩相同步電動機，由於多磁極設計，混
合式步進電動機適於低轉速控制應用。在低速應用產業
中，混合式步進電動機明顯地優於傳統之感應或同步電
動機。對於此產業需求，本校與群真科技股份有限公司
合作開發一電流控制之微步進伺服驅動器，此電流控制
微步進伺服驅動器採強韌電流迴路控制技術，驅動器直
接控制電機磁場，可改善步進電機之共振失步現象，同
時採高電壓驅動，可提供伺服系統寬廣的轉速與轉矩輸
出。另外，在驅動器中，吾人採用分流器電流量測，將
量測時序與脈寬調變時序，整合於控制電路中，易於驅
動器電路之積體化製造，可降低生產成本。除此之外為
驅動器之使用方便性，吾人亦開發一75V、 2A的電源
供應器，以供驅動器使用，此電源供應器使用整合式高
壓積體電路設計，體積小、效率高，與驅動器搭配使用
可提高產品使用時之準確與可靠性。產業應用實例，驗
証本研究成果之可行性。

二、研發成果

研發成果功能規格如廠商之型錄說明如圖一、二所
示，圖一是本研發產品外觀、特色與規格說明，而圖二
則為介面端點之接線的應用例說明。

圖一、微步進伺服驅動器型錄功能說明

圖二、微步進伺服驅動器介面接線應用說明
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圖四、量測數值整理記錄

圖五、印刷位置精度分佈圖

四．結論

本產學合作計畫設計出一電流控制微步進伺服驅動
器來克服步進電機之共振失步現象，此電流控制微步進
伺服驅動器採強韌電流迴路控制技術，驅動器直接控制
電機磁場，可改善步進電機之共振失步現象，同時採高
電壓驅動，可提供伺服系統寬廣的轉速與轉矩輸出。另
外，在驅動器中，吾人採用分流器電流量測，將量測時
序與脈寬調變時序，整合於控制電路中，易於驅動器電
路之積體化製造，可降低生產成本。除此之外為使用方
便，計畫中亦開發出一75V、 2A的電源供應器以配合
驅動器使用，此電源供應器使用整合式高壓積體電路設
計，體積小、效率高。兩者搭配之產業應用實例驗証本
研發成果。

三、驗証應用實例

為測試研發成品性能，吾人將其應用在日立N P-
04M印刷機上，由測試結果數据以驗証研發驅動器性
能。測試方式如圖三，其中圖三(a)是測試條件說明，圖
三(b)為實際印刷電路板測試位置照片說明，而圖三(c)
則為連續印刷精度測試方法示意說明。印刷機進行百萬
次測試後，其中誤差最大之三十五次，量測數值整理記
錄於圖四表中，對應圖三(c)之測定方法測定點A與B，
統計數值得最大誤差分別為0.005m m、0.005m m、
0.005mm和0.001mm，標準偏差分别為0.0014mm、
0.0015mm、0.0013mm和0.0026mm，而六倍標準
偏差分别為 0.0084mm、0.0090mm、0.0078mm和
0.0156mm。印刷位置精度分佈整理如圖五所示。

(a)

(b)

(c)

圖三、測試說明
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