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成果海報 
工作 

當線圈通以高頻振盪電流時會產生交變的磁場。

被測金屬體靠近這一磁場，磁場改變會在金屬表面生

成一感應電流，電磁學上稱為渦電流。 

渦電流位移感測器   
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磁阻式位移感測器   

當線圈通以高頻振盪電流時會產生感應磁場，此

磁場是從感測器線圈矽鋼片部分到感測軸矽鋼片成為

一個迴路。 

感測器量測平台設計   

感測器線性度   

採用端基線性法作計算，將輸出

訊號範圍兩端點直接連接成為擬合曲

線，以擬合曲線與特性曲線的輸出訊

號最大偏差量(𝛥𝐿𝑚𝑎𝑥)與輸出訊號範

圍(Ｙ 𝐹𝑟)的百分比來表示其大小。 

     
繞漆包線於
探頭 

感測器爆炸圖 線頭繞於金
屬銷並焊住 

焊上電路板
確認導通 

     
感測器爆炸圖 矽鋼片堆疊

焊接 
焊上電路板
及套入線圈 

焊接線頭並
確認導通 

此量測平台主要是測試感測器對感測靶在不同位

置的訊號及波形變化。 

  
對心示意圖 

     

量測平台實體圖 

單方向微動平台 上板子 下板子 渦電流
對心軸 

渦電流
感測靶 

         
光軸 加熱 加壓 精磨 成品 

   
磁阻式
對心軸 

磁阻式
感測靶 

  磁阻式感測靶緊配流程圖 

% 𝑵𝒐𝒏𝒍𝒊𝒏𝒆𝒂𝒓𝒊𝒕𝒚 𝒆𝒓𝒓𝒐𝒓 =
𝜟𝑳𝒎𝒂𝒙

Ｙ 𝑭𝒓
× 𝟏𝟎𝟎% 
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渦電流探頭量測曲線圖 
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渦電流探頭線性度之擬
合曲線與特性曲線圖 
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磁阻式探頭線性度之擬
合曲線與特性曲線圖 

 

磁阻式探頭量測曲線圖 

 

 

% 𝑁𝑜𝑛𝑙𝑖𝑛𝑒𝑎𝑟𝑖𝑡𝑦 𝑒𝑟𝑟𝑜𝑟 0.889%  

 % 𝑁𝑜𝑛𝑙𝑖𝑛𝑒𝑎𝑟𝑖𝑡𝑦 𝑒𝑟𝑟𝑜𝑟 4.059% 
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