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摘 要

本論文目的為設計製作出合適的指叉電極並使用此電極對於 複合壓電元件做極化，並將以往積層式型的複合壓電元件改以

陶 瓷纖維化的複合壓電元件，製作高效率33 d 型複合壓電元件。傳統 壓電陶瓷應用時有易碎之缺點，開發新型態兼具高

性能之感測、 致動壓電特性與自適型柔性結構之壓電元件對於市場有相當大的 潛力。為提升壓電元件之感測與致動能力

，需利用表面指叉電極 極化技術，製作高效率33 d 型複合壓電元件。利用有限元素分析軟 體-ANSYS 對於電極的設計與纖

維化壓電胚片做最佳化的分析。 分析在高電壓作用下指叉電極間的電場大小以及分佈狀況，以利 於判斷極化電場是否合

適，並配合不同胚片厚度、極化間距⋯ .. 等，所分析之結果，畫出相對趨勢圖，搭配製程考量設計出一合 適的作用電場以

及電極的間距。 利用分析得到之最佳化結果，將其應用在陶瓷纖維複合壓電 元件上做表面指叉型極化，並使用儀器量測

其特性，再與ANSYS 模擬分析結果兩者做一比較。經由分析與實驗的反覆驗證修改 下，建立一標準製程製作智慧型壓電

複合元件。而未來可以試著 朝向不同形狀的表面指叉極化去分析製作，配合市場上的需求， 做不同的應用。
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