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■計畫目標

　　工具機的Pq_Õ3自於_軸、進給系統及r圍st，三個PqKu

>以stO度對機器精度的67最g。為û有效Q制stO度RvwPÏ

成機器上eV與下eV的O差，本計;擬採用機£�O制xyz系統，使

³準面O度控制在+0.2{範圍，並有效l在_軸頭|件內V作}syz，

DP變位1至最&，確保É定的|工精度。

■執行成果

機£�O制~|工KL機²³É件與��PQ

1.v轉(依 ASME B.54²³程� B之�轉É件)，以_軸最高轉速的 75%

，m 9000rpm連續�轉�&"後，以位移計量²_軸O?P變形量，

目標�為 0.015~0.02mm。

2.切前(依 ASME B.54 ²³程� C之�轉É件)切削前以_軸最高轉速的

75%m 9000rpm連續�準 1&"後,以位移計量²_軸O?P變形量，

目標�為 0.015~0.02mm。

3.行程及精度��a以�w���器量²b

X軸行程：1940mm；定位精度± 0.0025mm；重h精度± 0.0012mm

Y軸行程：1200mm；定位精度± 0.0025mm；重h精度± 0.0012mm

Z軸行程：700mm；定位精度± 0.0025mm；重h精度± 0.0012mm

■新產品∕新技術簡介

　　W於ÎÏ與控制��的進Î，切削KL機的精度%`6?，並Æ調r

�有的精確度與重h精度與控制器的精度補5功能，切削KL機rc依}

的檢²�範zk為機器在væ��(�切削與�工件2æ)下動作的檢²5

�。1v機器^S進行切削|工"，不ZÕC量切削力與工件重量、工件

與工作�移動產生的�性力、機件相��動產生的��力、迴轉產生的V

L力、�有切削與機台�動"產生的P、�動與��st的67''k項

hi*�，©會67到|工機器與工件的精度。**Tb的%為依}檢²

�c�的檢f5�與�用控制器的精度補5可以確保工具機|工"的精度

是不½合}^的5�。

　　]^上機器的精確度應是3自於機台本�的³本5構，³�機器在重

2æ下��G高精度，c�靠的ß是機器本£的5構與精u的�配與�Ò

��c�的5�。v應用*一理�ÎÏ的工¢Ô床可以達到三度v$(三

軸)的精確度，v切削KL機¬較為�Ú。**將±統工¢Ô床5合高精u

��軸�、高速內�式_軸、油氣�滑系統、Kvyz的三軸滾珠螺桿、

高�h度的伺服控制器'工具機精u�件並應用有���分h的5構動8

最佳化設計與機£�O的制x��，-Ü配自動�具��Ò置，具有精u

度、É定性、可靠度與自動化'k項優�的性能，可應用於Õî4高精度

與É定性的產品量產st與68生產力的切削|工Ô合。
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■技術合作單位

��合作T位��：�

��合作項目：�

■成果應用領域

本產品具有以下的特點：

1.切削|工應用範圍g(§@的|工範圍)。

2.機器的�、動8精度高。

3.機器長W�轉)能�G4高的精度。

4.機器�轉"É定性�好。

5.切削成品尺£與²面精度高。

6.可進行hi曲面的|工(具 NURBS曲面|工功能)。

7.較高的|工效率。

8.k�合理(較'®�¦產品ß  2f 3成)。

　　W於具備上�特點，本產品_Õ應用在¢具與ØÙ、工具機×相�產

業精u產品的|工，v使用¢具的產業¬�¡û電1及(電Ý的ÿ¢¢

£、e導£、ã£性電1、(電產業，�輸工具Ý的¤機¼、自行¼產業

以及M¥、Î¦、§¨器Í''k項©生工業，©是ª'發,4為/0的

產業，不Z應用範圍相當§¨，�«產�s4為`g。

　　*®，*應ª' 3C產業(Computer、 Communication、 Consumer

electronic)的/0發,，對於輕合Ë|工機與¢具|工機'生產機具`î

`g，高Q機£�O制x的|工KL機具有高速|工、高精度、高É定性

的優�性能與合理的k�，\>)合 3C產業的|工`î，對'內òóØ

可6Öß¬的­後服�與��=>。應可6高'內òó採®與使用N¯。

■專案執行重要心得

1.學°到的·��:Pq的�控

　　對於Pq的�控��確^不是R±的Tb，Aû機器本��轉c產

生的Pq(�¡_軸的�轉、三軸進給系統的[速移動)及�Ò的平行

度、垂直度、定位精度Þ有相�67的�²，及stO度對機器的6

7，A\是將機器÷置在³Ov調的ò´µ面，c¬g¶上ò´v$內

依機器的®·vB於機器�轉"，_軸頭§@的O度一定Â¸座、工作

台§@的O度高(*P對Ì¹理，y氣下»，P氣會上8的º])。

2.突破��

　　對�式設計的_軸頭|件內V設計為u»式的v$u路，Aû可|

Æ_軸頭的t性®，Ø可以作為yz水}s的u道，yz水W上v下，

W左v右形成一個水Ì}s迴路，v將P量帶¼，1vØR½能Â對D

_軸頭§@的O度×¸座工作台§@的O度m於一¶，4"，ª¾學到

將機£�O制~yz系統的rK之一個感²O度 sensor置於床�，r

K¸一個O度 sensor置於yz系統出[處，D4 2個O度 sensor有Â

對的依¿，當1o過¤¤的²³，G能�到確^的效�，]ª¾採用的

機£�O制~yz系統能有效的控制_軸頭上方|件²面，m³準面O

度控制在± 0.2{範圍，D_軸頭之P變位1到最&。


