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１．はじめに 高速 AD コンバータのデータを FPGA によりインライン処理することで磁気マ

ーカの高速位置検出システムを試作した。 

２．実験方法 Fig. 1 は本システムの構成図である。本システムは励磁コイル(線径 1.0 mm, 200 

mm×200 mm, 50 ターン）、検出コイルアレイ(線径 0.2 mm 直径 23 mm, 125 ターン, 40 チャ

ンネル)、磁性リボンマーカ、FPGA を搭載した AD コンバータ(NI 5734 120 MS/s, 4 チャンネ

ル×10 台)、DA コンバータ(NI 5402)およびアンプ(AD8021)から構成される。既報 1)に対して本

システムは AD コンバータのサンプリング周波数を約 100 倍高速化するとともに、FPGA によ

り 40 チャンネル分の正弦波から振幅および位相を FPGA 上で高速演算処理することで、

システム全体の処理速度を高速化した。また、FPGA で一部演算を行うことで CPU の負

荷も低減された。DA コンバータから励磁コイルへ約 60 kHz の交流磁界を発生させ、磁性リボ

ンの機械的振動による誘導磁界を検出コイルアレイで計測した。マーカの中心位置および方向

はマーカから発生する誘導磁界がダイポール磁界に近似できることを仮定して Gauss-Newton

法により最適化処理した 1)。マーカには防犯 IC タグ(高千穂交易社製 DR ラベル)を加工して使

用した。 

３．実験結果 Fig. 2 はマーカを Z 方向（検出コイルアレイ面に垂直方向）および X 方向（検

出コイルアレイ面に平行方向）へそれぞれ 100 mm マイクロメータにより移動させたときの、

マーカ軌跡を示したものである。測定速度は最適化処理を含めて 10 Hz とした。100 mm の移

動に対して、Z 方向および X 方向ともにマーカ位置はほぼ正確に計測されていることが分か

り、FPGA を用いた高速制御が所望の通り正しく行われていることが示された。 
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Fig. 1 Schematic diagram of a position sensing 
system. 

Fig. 2 Marker position during 100 
mm scanning. 
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