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	摘要: 
	本研究首先利用Lagrange 之能量運動方程式，建立所設計之奈微定位平臺的數學模型，利用推導平臺之結構運動方程式，以解析近似解方法求得系統之共振參數，分析微動平臺之動態特性，證明所設計出平臺在進行XY 奈微米定位之頻寬可達100Hz；並以Pro/Mechanica 數值分析軟體與實體進行模擬比較，作數值、理論與實驗間之誤差分析比較，確定建立之數學理論模型具合理性與正確性。最後，加入壓電致動器與控制器讓平臺進行實際運作，利用此平臺之快速定位與近乎剛性性能，對其進行動態位移實驗量測，結果其追蹤之誤差只占輸入命令的最大位移量1%左右，證明此奈米平臺具精準的位移結果，可達次微米精度。


