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點我媒合六軸力量力矩感測器關鍵技術突破與實現 振動控制系統及方法
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機械手臂、手工具、自動化設備
壓電雙晶片為智能結構，使用所提之方法可偵測加速度和控制其振動和形變，能應用於震
盪產生源、音波感測、壓力感測、震動感測、能量收集、微型機器人制動、無襟翼與副翼
的機翼形變控制與通訊天線的形變控制等。

感測器 控制系統

本研究所開發的雙環力量力矩感測器，搭配所提出的類神經網路校正方法與自行開發的六
軸同動校正機器，同時達 0.5% 的感測精度之突破性技術為：

1. 雙環力量力矩感測器負載與應變解析解：設計參數化，找出最佳結構。
2. 平面式六軸力量力矩感測器：實現平面貼附應變計。
3. 六軸力量力矩感測器校正平台：自動產生標準力量與力矩，實現大數據校正。
4. 線性到類神經網路校正演算法，結合倒傳遞類神經網路與以上作法，達成領先業界精

度。

1. 本方法利用狀態導數回授（State Derivative Feedback）的控制法則直接將加速度回饋完成
結構的振動控制，省去了積分器的使用。

2. 降低了系統複雜性、成本與重量，可用於微機電系統與智能結構。
3. 壓電雙晶片的結構是夾在兩個壓電板之間的彈性板，加速度計和電壓源可安裝在壓電晶

片中的彈性版上分別作為傳感器和致動器。如此就可利用所提的新控制法則根據加速度
回饋和軌跡命令輸入來使壓電雙晶片的振動和形變符合特定軌跡命令。
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