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摘 要

中文摘要 金屬應變計式六分量力感測器係利用在特定位置貼有應變計而能感受互相垂直的三軸方向的三個力及三個力偶之

彈性體的變形來改變應變計的電阻值，配合惠斯登電橋(Wheatstone Bridge)及其控制電路，能使其依感測彈性體的變形量比

例得到輸出電壓，因此能精確得知所承受的各方向的負載。 六分量力感測器依其對各方向負載的交互影響程度分為耦合型

與非耦合型。本研究將就所設計的耦合型與非耦合型兩種感測彈性體，利用電腦輔助工程分析套裝軟體(Cosmos/M)之有限

元素法及最佳化法作模擬分析，以了解應力、應變分布情形及位移量，作為應變計黏貼位置與方向的參考及預期感測器之

各項特性。利用各負載產生之應變，推導出力與應變的關係矩陣，以期模擬六分量感測器所能感測外力大小。 本文內容共

分成四章：第一章概論，對金屬應變計式六分量力感測器作一簡介及敘述本研究之動機及目的。第二章基本理論，本單元

將對六分量力感測器理論基礎作一闡述及推導，包括六分量力感測器之感測原理、有限元素法之元素及座標轉換、彈性力

學理論、最佳化法及六分量力感測器特性等。第三章設計實例分析與結果，在本章裡將針對所設計之耦合型與非耦合型兩

款六分量力感測器運用有限元素法及最佳化法執行分析模擬，此外亦對改善六分量力感測器之輸出信號均致的方法作一探

討。第四章結論，對本研究之結果作一總結與建議。
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