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超精密机床宏／微双驱动微位移机构的设计与控制
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摘要：提出了一种宏／微双驱动微进给机构的设计与控制方法。介绍了宏／微双驱动微位移机构的结构设计，将宏动（大

行程）和微动（高分辨率）两者串联以获得理想的运动性能。该机构用步进电机作为宏动的驱动装置以获得大行程和高

响应速度，用压电陶瓷微位移器作为精密运动以提高运动分辨率和运动精度。设计了该机构的控制系统，用一个基于模

型的开关控制器对微位移装置进行控制，并设计专门的运动分配模块对宏／微运动进行协调控制。最后，分别控制宏动

和微动装置对该系统进行了实验，并用激光干涉仪检测。检测结果表明，宏动装置的行程为９０ｍｍ，运动分辨率为０．３

μｍ；压电陶瓷微动装置的行程为４０μｍ，定位精度为０．９μｍ。理论分析和实验结果均表明了控制策略的有效性。
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