
号 4. 15 速度、角速度传感器的标定方法

1. 速度传感器的绝对标定法

因为速度是在空间和时间上进行度量的，因此速度没有独立的标准，可用位移〈或距离〉

和时间的精确测量来进行标定。由于转动速度易于测量，故常将线速度传感器的标定转换成

角速度标定〈见图4.15. 1)。

图中， 1 为转遮可调和稳定的电动机， 7 是传动轴， 5 为待标定的转速传感器， 6 是待

标定的线速度传感器， 2 是带齿的(或其他等距标记)圆盘， 3 是接受脉冲频率的精密转速

传感器〈电磁式、光电式、光栅等)。转速脉冲送入频率训. 8 ，其中有精密时间基准，可以显

示转速。 4 为齿轮齿条机构，齿轮半径为 R， 角速度为ω，则齿条移动速率为 v=ωR。现狈If

待测传感器的输出，即可进行转速和线速度传感器的标定。

如果电机转速很稳定，则其平均速率就是瞬时速卒，如果其转速有波动，则脉冲频率的
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ID = 10专叫 (4. 15-1) 

或 ID= 字cosO (川一2)

式'IJ 10 、 c、 A一光披的频率、波速和滋长。

如图 4.15 . 2 (b)所示的方法，精确测出国盘角速度 ω 及圆盘半径 R， υ= ωR 作为标定

的边皮基准。此法也可用于多普勒激光流速仪的标定。

对于低角速度传感器的标定是

比较困难的。需要时可以采用电子

光学系统。如闺 4.15. 3 所示。

图中 1 为单色点光源，它通过

栅格 2 ， 经分光镜 3 和准直棱镜组

4 射到反射镜 5 上。 5 固定在旋转

成件台 6 上。象反因经分光镜 7 进

入参考光电管 8 ， 同时也经分光镜

3 进入第二栅格 9 ， 并被控制光传

感器接受。当试件台 6 转动时，在

光电管 10 中出现光通量由极小到
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来样时间应尽量短些。

对于才在接触式线速度

传感器， 如激光多普勒

式 、 空间滤波器式等， 可

直接测圆盘边缘的线速度

进 行 速度标定。如图

4. 15 .2所示。

这类速度传感器的行

程也阳很大， 用圆盘边缘

进行棋拟是合 适 的。图

4. 15. 2 中 (0)是多普 勒测速传感器。在传感器处接收到的多普勒颜移为

多普勒装置
u=ωR 

'‘ 
图 4 . 15.2 非接触式速度传感器标定图

圈 . .15 . 3 低传速标定装置图
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极大的反复变化，从而输出数字脉冲。精确计量时间，即可测出试件台 6 的极低转速，精度

可达 0.0002 度/小时。

对于速度陀螺可采用所谓速率转台进行标定。速率转台由机械台体和速率控制仪器两部

分组成。台体包括工作台、空气或液体静压主轴、拖动装置、光栅或感应同步器翻角元件、

伺服滑环导电装置及箱体。控制仪器包括控制器、精密时钟及速率显示、程、压电源等。陀螺

仪安装在台面上，由转台提供连续或断续的惊准角速度作为陀螺仪的输入。观测陀螺仪的输

出信号，从而可确定陀螺的测速精度。对高精度速度陀螺仪进行标定时，要注意标定台的环

境条件，如温度、振动甚至地球自转角速度分量等因素的影响。如采取恒温、隔振及陀螺仪

适当的安装角度筹措施，或采用更精密的伺服转台，其速率测试精度达 0.0001 度/小时。

振动速度传感器的标定，见振动传感器有关意节。

2，速度传感器的相对标定方法

用高一级精度的同类传感器，测量同一速度或角速度，并比较其示值进行定标.
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