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哈特曼探测器的高精度调节机构
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摘要：设计了基于高精度直线驱动器和曲柄滑块机构的高精度二维角度调节机构，以实现２ｍ口径望远镜中哈特曼探测

器与自适应光学系统间的高精度对准与自动化调节。依据光学设计分析得出调节机构分别需满足±１°的调节范围和６"

的调节精度。根据哈特曼探测器的外形结构和调节机构的整体布局，选择了调节机构中的主要参数，对整体调节机构进

行了初始设计并分析了它的精度和动态特性。利用自准直仪设计了调节机构的检测系统，对设计的调节机构的调节范

围、精度和动态性能进行了实际测量。结果表明：哈特曼探测器调节机构在俯仰和扭摆方向上的角度调节量均约为

±１．２°，调节精度分别为０．４３″和２．１″，均满足设计要求，为哈特曼探测器的高精度探测奠定了基础。
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１　引　言

　　自适应光学技术通过对光学畸变波前实时地
探测－控制－校正，使光学系统具有自动适应外界
条件变化，始终保持良好工作状态的能力［１］，已被
广泛应用于天文观测和医学观测等［２－４］。自适应
光学技术的关键器件为波前探测器和波前校正

器。波前探测器对波前畸变进行实时的测量，并
将测量信息反馈给波前校正器进行波前校正。因
此，波前探测器的探测精度在很大程度上影响了
波前的校正精度和最终的成像质量。

２ｍ口径望远镜自适应光学系统中使用的
波前探测器为哈特曼探测器，由微透镜阵列和

ＣＣＤ相机组成。哈特曼探测器通过微透镜阵列
对光学波前进行分割采样并聚焦成像于ＣＣＤ面
板上。当光学波前发生畸变时，ＣＣＤ相机中的聚
焦光斑将发生偏移。通过测量每个微透镜聚焦光
斑的偏离量分布及大小就可得到该波前的畸变形

式和幅度［５］。为了获得较好的质心偏移测量精
度，通常需要利用平面光波对哈特曼探测器进行
零位标定，当标定位置为微透镜所占像素的中心
时，探测时的离散采样误差最小、光斑位移敏感度
最高，测量的动态范围最大［６］。在与自适应光学
系统对接时，则通过调节机构将入射波前与哈特
曼探测器进行对准。对于哈特曼探测器，主要的
调节为上下的俯仰调节和左右的扭摆调节。调节
机构一般通过具有一定位置关系的调节螺钉运动

或者根据运动学原理来实现机构中各部件相对位

置的改变［７－１３］。本文采用直线驱动器为主动件，

基于曲柄滑块机构的运动学原理设计了哈特曼探

测器的二维调节机构。首先，结合机构运动形式
和哈特曼探测器的外形结构，选择了曲柄滑块机
构中各杆件参数；然后，根据调节机构的调节量和
调节精度要求选择了驱动器参数。最后，对所设
计的调节机构进行了实验测试，并分析讨论了实
验结果。

２　调节机构的设计与分析

　　２ｍ口径望远镜自适应光学系统中所用的哈
特曼探测器的外形结构如图１所示，由长宽高约
为２４０ｍｍ×７７ｍｍ×１７５ｍｍ的ＣＣＤ相机和微
透镜阵列与转接透镜组成，重量约为４．５ｋｇ。探
测之前通过调节哈特曼探测器的位置，使平行光
垂直入射到微透镜阵列，汇聚到ＣＣＤ面板上，标
定光斑的零位。ＣＣＤ面板上像素尺寸为４８μｍ，

微透镜成像焦距为１６．５ｍｍ，每个微透镜对应

ＣＣＤ面板中的６ｐｉｘｅｌ×６ｐｉｘｅｌ以实现对聚焦光
斑的质心测量。设计完成的哈特曼探测器质心测
量精度可以达到１％像素，为此调节机构的调节
精度Δφ设计为不低于Δφ＝０．０１×Ｐ／ｆ＝６″。最
大调节范围则根据每个哈特曼探测器的测量动态

范围给定，为不超过±１°。

图１　哈特曼探测器外形示意图

Ｆｉｇ．１　Ｏｕｔｌｉｎｅ　ｓｋｅｔｃｈ　ｏｆ　Ｈａｒｔｍａｎｎ　ｓｅｎｓｏｒ

为了满足上述的调节精度要求，采用精密直
线驱动器与基于曲柄滑块运动原理的组合控制机

构来实现对哈特曼探测器的二维角度调节。所用
的曲柄滑块机构原理如图２所示，滑块Ｃ与直线
驱动器连接，可以在驱动器的带动下来回往复直
线运动，进而带动连架杆１完成绕轴Ａ点的角度
转动。由于Ａ、Ｂ、Ｃ三点间为三角形布局形式，
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整体结构稳定性高，且连杆间通过刚性铰链副连
接，机构刚性好，可以确保调节过程的精确和稳
定。

图２　曲柄滑块原理示意图

Ｆｉｇ．２　Ｐｒｉｎｃｉｐｌｅ　ｄｉａｇｒａｍ　ｏｆ　ｓｌｉｄｅｒ－ｃｒａｎｋ　ｍｅｃｈａｎｉｓｍ

图３　调整机构布局示意图

Ｆｉｇ．３　Ｃｏｎｆｉｇｕｒａｔｉｏｎ　ｄｉａｇｒａｍ　ｏｆ　ｍｅｃｈａｎｉｓｍ

根据哈特曼探测器的外形结构以及调节机构

的整体布局设计了如图３所示的俯仰和扭摆二维
角度调节系统。俯仰驱动器克服哈特曼探测器以
及其支架的重力分力，驱动哈特曼探测器作俯仰
运动。扭摆驱动器克服位于扭摆底板以上的部件
产生的滚动摩擦力，驱动哈特曼探测器作扭摆运
动。为使机构在运动过程中更加顺滑，铰链副采
取滚动轴承连接，轴承的径向游隙为２～１３μｍ，
滑块固定在滚珠直线导轨上。由于在进行自适应
光学系统与哈特曼探测器的精确角度对准调节

时，需要始终保持哈特曼探测器中的微透镜阵列
与系统出瞳间的横向位置关系。因此在角度调节
时要避免哈特曼探测器发生垂轴偏移，如在俯仰
调节时，造成哈特曼探测器在高度方向也发生了
变化［１４］。为此，将俯仰调节的转动中心轴（图３
中Ａ处）设计在微透镜阵列的水平对称轴上，扭
摆调节中心轴设计在微透镜阵列竖直对称轴上。
最终设计完成的２个维度方向上的曲柄滑块机构
各主要参数如表１所示，表中ｌＡＢ、ｌＢＣ分别为杆１
和２的长度。

表１　俯仰和扭摆调节的参数

Ｔａｂ．１　Ｐａｒａｍｅｔｅｒｓ　ｏｎ　ｐｉｔｃｈ　ａｎｄ　ａｚｉｍｕｔｈ　ｄｉｒｅｃｔｉｏｎｓ

ｌＡＢ／ｍｍ　ｌＢＣ／ｍｍ　Ｐ０／ｍｍ　Ｐ２／ｍｍ 杆件材料

俯仰调节

扭摆调节

３５０±１

５４８±１

１６０±０．５

４０±０．５

４４６±１

８８±０．５

１２８±１

５７５±１

铝合金

铝合金

图２所示的曲柄结构满足如下的几何关系：

ｌＡＢｃｏｓδ０－ｌＢＣｃｏｓθ０＝Ｐ０， （１）

ｌＡＢｓｉｎδ０＋ｌＢＣｓｉｎθ０＝Ｐ２， （２）

ｌＡＢｃｏｓδ－ｌＢＣｃｏｓθ＝Ｐ０＋ｘ， （３）

ｌＡＢｓｉｎδ＋ｌＢＣｓｉｎθ＝Ｐ２， （４）

φ＝δ－δ０， （５）
其中：φ为调节机构转角，Ｘ 为驱动器的运动量，
初始位置时Ｘ为０；Ｐ０、Ｐ２ 分别为机构在初始位
置时点Ａ、Ｃ的水平距离和垂直距离（以驱动器运
动方向为水平方向）；δ０、θ０ 分别为机构在初始位
置时连架杆１和连杆２与水平正方向的夹角；δ、θ
分别为滑块运动量为Ｘ 时连架杆１和连杆２与
水平正方向的夹角。
由式（１）～（５）整理得，哈特曼探测器的角度

调节量和驱动器运动量的关系为：

ｓｉｎ（φ２
）＝－ Ｘｃｏｓθ０

２ｌＡＢｓｉｎ（θ０＋δ０）．
（６）

结构参数确定后，δ０、θ０ 以及杆ＡＢ长ｌＡＢ均
为常数。当驱动器移动量Ｘ 很小时，调节机构转
角近似为：

φ＝－
Ｘｃｏｓθ０

ｌＡＢｓｉｎ（θ０＋δ０）＝ＣＸ
，

其中：

Ｃ＝－ ｃｏｓθ０
ｌＡＢｓｉｎ（θ０＋δ０）．

（７）

　　可见，角度调节量和驱动器的运动量基本成
线性关系，且曲线的斜率为Ｃ。代入表１中的杆
件参数得在初始位置附近，调节机构在俯仰和扭
摆方向上角度调节量的响应曲线斜率分别为（４３１
±１５）″／ｍｍ和（４３６±１８）″／ｍｍ。将调节机构在
俯仰和扭摆方向的参数以及哈特曼探测器±１°的
角度调节量以及６″的调节精度要求分别代入式
（１）～（５），计算得出驱动器在俯仰和扭摆调节方
向上所需的行程和运动精度，如表２所示。
为使驱动器能正常工作，还需保证驱动器的

受力在许用范围内。图４（ａ）所示为驱动器在俯
仰调节方向上的受力示意图，驱动器需要克服哈
特曼探测器以及俯仰调整架的重力的水平分力作
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表２　驱动器所需的行程和精度

Ｔａｂ．２　Ｒｅｑｕｉｒｅｄ　ｓｔｒｏｋｅ　ａｎｄ　ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ　ｏｆ　ａｃｔｕａｔｏｒ

驱动器最小

行程／ｍｍ

驱动器最低

运动精度／μｍ
俯仰调节

扭摆调节

－８．７～７．７

－８．４６～８．１８

１３．３

１３．６

用。哈特曼及其调整架总重约为１００Ｎ。当驱动
器处于右极限位置时，驱动器受力最大，此时角度

θ为４８．５°。连杆ＢＣ承受的挤压力Ｒｂ 约为７０
Ｎ，故在水平方向上驱动器承受的拉力为Ｒｂ１＝Ｒｂ
×ｃｏｔθ＝６２Ｎ。图４（ｂ）所示为驱动器在扭摆调
节方向的受力示意图，驱动器克服滚动摩擦力作
用，摩擦力的正压力为俯仰调整架和哈特曼探测
器的重力，约为１５０Ｎ，滚动摩擦系数约为０．０５，
驱动器只需克服１５０×０．０５＝７．５Ｎ的摩擦力即
可驱动结构进行扭摆运动。根据驱动器所需的运
动行程、运动精度以及受力大小要求，选择了运动
范围±１０ｍｍ，单向运动精度为０．１μｍ，双向运
动精度为１μｍ，许用受力为１２０Ｎ的驱动器。
机构的整个调节过程是通过驱动器的往复运

动完成的。当驱动器进行反向运动时，由于杆件

（ａ）俯仰方向受力分析
（ａ）Ｆｏｒｃｅ　ａｎａｌｙｓｉｓ　ｏｎ　ｐｉｔｃｈ　ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ

（ｂ）扭摆方向受力分析
（ｂ）Ｆｏｒｃｅ　ａｎａｌｙｓｉｓ　ｏｎ　ａｚｉｍｕｔｈ　ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ
图４　驱动器受力分析

Ｆｉｇ．４　Ｆｏｒｃｅ　ａｎａｌｙｓｉｓ　ｏｆ　ａｃｔｕａｔｏｒｓ

连接处轴承径向游隙以及驱动器反向运动精度的

影响，响应曲线会出现一段非线性响应的过渡区。
对于俯仰调节，哈特曼探测器自身重力使得杆件
轴始终靠在轴承孔的一侧，如图５（ａ）所示，其中
大圆代表轴承孔，小圆代表杆件轴。Ｃ１、Ｃ２、Ｃ３ 为
轴承的径向游隙。当驱动器反向运动时杆件的有
效长度几乎没有变化，因此，俯仰调节的回程差很
小，响应曲线的过度区可近似认为是驱动器的双
向运动精度，即１μｍ。

　　对于扭摆调节，轴承的径向游隙影响了杆件
的有效长度，如图５（ｂ）、（ｃ）所示，当驱动器向上
运动时，杆ＡＢ的有效长度为ｌＡＢ＋Ｃ１，杆ＢＣ的
有效长度为ｌＢＣ＋Ｃ２＋Ｃ３。当驱动器向下运动时，
杆ＡＢ的有效长度为ｌＡＢ－Ｃ１，杆ＢＣ的有效长度
为ｌＢＣ－Ｃ２－Ｃ３。利用极限法将杆件的有效长度
代入式（１）～（５）计算得扭摆运动的回程差不大于

４４″。

（ａ）俯仰调节　　　　　　　　　（ｂ）扭摆调节向上运动　　　　　　　　（ｃ）扭摆调节向下运动
（ａ）Ｐｉｔｃｈ　ａｄｊｕｓｔｍｅｎｔ　　（ｂ）Ｕｐ　ｍｏｔｉｏｎ　ｏｎ　ａｚｉｍｕｔｈ　ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ　　（ｃ）Ｄｏｗｎ　ｍｏｔｉｏｎ　ｏｎ　ａｚｉｍｕｔｈ　ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ

图５　机构反向运动分析

Ｆｉｇ．５　Ｂａｃｋ　ｍｏｔｉｏｎ　ａｎａｌｙｓｉｓ　ｏｆ　ｍｅｃｈａｎｉｓｍ
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３　实验对比分析与讨论

　　为了验证上述理论分析的正确性，对加工完
成的哈特曼探测器调节机构进行受力测试和调节

精度测试。由上述分析可知，驱动器在俯仰调节
方向的受力远大于扭摆方向上的受力，实验中使
用测力计测量了俯仰调节方向上驱动器的受力情

况，如图６所示，通过测力计代替驱动器推动机构
俯仰调节方向的运动。经测量得，驱动器最大受
力约为６５Ｎ，与理论计算（６２Ｎ）基本相符，并且
在驱动器许用力范围（１２０Ｎ）内。

图６　驱动器受力测量

Ｆｉｇ．６　Ｆｏｒｃｅ　ｍｅａｓｕｒｅ　ｍｅｎｔ　ｏｆ　ａｃｔｕａｔｏｒ

由式（７）可知，当驱动器的移动量Ｘ 很小时，
可认为哈特曼探测器的转角φ是线性响应的。通
过驱动器的微小步距移动，测量哈特曼探测器调
节机构转角曲线的线性度，将曲线线性度好时的
步距转角定义为机构的调节精度。一般可通过判
定系数Ｒ２ 来判定一个线性回归直线拟合的好
坏［１５］。判定系数体现的是自变量引起因变量的
百分比，如当Ｒ２＝０．８时，表示因变量ｙ的变异
中有８０％是由自变量ｘ引起的。通常，当拟合直
线的判定系数Ｒ２ 达到０．９９时可认为自变量与因
变量完全线性相关。实验中使用高精度数字自准
直仪测量机构的小角度偏转，其测量原理图如图

７（ａ）所示，光源发出的平行光经过自准直仪中的
偏振分光棱镜（ＰＢＳ），将光打到与被测结构固接
的反射镜上。经反射镜反射的光经过ＰＢＳ透射、
透镜汇聚在ＣＣＤ面板上，记录调节机构转动前后
光点在ＣＣＤ面板中的相对位置即可得出结构的
转角，其测量精度为０．０１″。为了减小环境的时
序变化对测量结果的影响，在运动构件和静止构
件上各固定了１块反射镜，以静止构件为相对参

考点测量运动构件的转角精度，其测量实物图如
图７（ｂ）所示。但实验发现，同一时刻的环境扰动
对处于不同位置的２块反射镜影响不同，导致了
测量结果在一定的范围内波动。实验中采取了多
次测量求平均值的方法来进一步降低环境扰动对

测量结果的影响。

（ａ）自准直仪测量原理
（ａ）Ｍｅａｓｕｒｉｎｇ　ｐｒｉｎｃｉｐｌｅ　ｏｆ　ａｕｔｏｃｏｌｌｉｍａｔｏｒ

（ｂ）参考目标的使用
（ｂ）Ａｐｐｌｙｉｎｇ　ｏｆ　ｒｅｆｅｒｅｎｃｅ　ｏｂｊｅｃｔ
图７　自准直仪测量机构转角

Ｆｉｇ．７　Ａｎｇｌｅ　ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ　ｏｆ　ｍｅｃｈａｎｉｓｍ　ｕｓｉｎｇ　ａｕｔｏ－
ｃｏｌｌｉｍａｔｏｒ

通过对实验数据的处理和分析，得出哈特曼
探测器在俯仰和扭摆调节方向上角度调节量的响

应曲线，如图８（ａ）～（ｆ）所示。图８（ａ）、（ｂ）中的
黑线分别为驱动器每步行走０．１ｍｍ时调节机构
在俯仰和扭摆方向上的转角响应曲线。由于杆件
误差的存在，转角响应曲线的拟合斜率可在一定
范围内波动，图中红、蓝线围成的区域即为转角响
应曲线斜率允许的波动范围。哈特曼探测器在俯
仰和扭摆调节方向上转角响应曲线的斜率分别为

４３３．８（″）／ｍｍ和４３１．６（″）／ｍｍ，曲线斜率均落在
了波动范围内，故杆件长度误差在允许范围内。
由于整个运动过程基本为线性响应的，结合驱动
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器的运动量得调节机构在俯仰和扭摆方向上的角

度调节范围均约为±１．２°，均满足角度调节±１°
的设计要求。
图８（ｃ）所示为在俯仰调节方向上驱动器每

步行走１μｍ时调节机构的转角响应曲线，曲线
拟合的判定系数Ｒ２达到了０．９９９　５６，曲线的线

（ａ）俯仰调节角度调节量测试
（ａ）Ｓｌｏｐｅ　ｍｅａｓｕｒｅ　ｍｅｎｔ　ｏｆ　ｐｉｔｃｈ　ａｄｊｕｓｔｍｅｎｔ

（ｂ）扭摆调节角度调节量测试
（ｂ）Ｓｌｏｐｅ　ｍｅａｓｕｒｅ　ｍｅｎｔ　ｏｆ　ａｚｉｍｕｔｈ　ａｄｊｕｓｔｍｅｎｔ

（ｃ）俯仰调节单向运动精度测试
（ｃ）Ｍｏｖｉｎｇ　ａｃｃｕｒａｃｙ　ｍｅａｓｕｒｅ　ｍｅｎｔ　ｏｆ　ｐｉｔｃｈ　ａｄｊｕｓｔｍｅｎｔ

（ｄ）扭摆调节单向运动精度测试
（ｄ）Ｍｏｖｉｎｇ　ａｃｃｕｒａｃｙ　ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ　ｏｆ　ａｚｉｍｕｔｈ　ａｄｊｕｓｔｍｅｎｔ

（ｅ）俯仰调节回程运动分析
（ｅ）Ｂａｃｋ　ｓｔｒｏｋｅ　ａｎａｌｙｓｉｓ　ｏｆ　ｐｉｔｃｈ　ａｄｊｕｓｔｍｅｎｔ

（ｆ）扭摆调节回程运动分析
（ｆ）Ｂａｃｋ　ｓｔｒｏｋｅ　ａｎａｌｙｓｉｓ　ｏｆ　ａｚｉｍｕｔｈ　ａｄｊｕｓｔｍｅｎｔ
图８　哈特曼探测器调节机构转角响应曲线分析

Ｆｉｇ．８　Ｃｕｒｖｅ　ａｎａｌｙｓｉｓ　ｏｆ　ａｄｊｕｓｔａｂｌｅ　ｍｅｃｈａｎｉｓｍ　ｆｏｒ

Ｈａｒｔｍａｎｎ　ｓｅｎｓｏｒ

性度较好，且拟合斜率与上述分析的大步距行走
时的斜率相当，说明曲线响应到位。此时驱动器
每步行走量对应的调节机构转角为０．４３″，即调
节机构在俯仰方向上的调节精度为０．４３″。图８
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（ｄ）所示为在扭摆调节方向上驱动器每步行走５

μｍ时调节机构的转角响应曲线，曲线拟合的判
定系数Ｒ２ 达到了０．９９８　１，曲线的线性度较好。
同理可得出调节机构在扭摆方向上的单向调节精

度为２．１″。图８（ｅ）为调节机构在俯仰调节方向
上的回程测试曲线，回程差很小，仅为０．４６″，与
理论分析的基本一致。图８（ｆ）为调节机构在扭
摆调节方向上的回程测试曲线，回程差为２２．０２″，
小于理论分析的极限回程差４４″，说明各铰链处
的轴承运行良好，且轴承的径向游隙在公差范围
内。从图８（ｆ）中可以看出，驱动器在反向运动时
存在约０．０８ｍｍ的过渡区，该段响应曲线较为复
杂。为更好的根据角度调节量预判驱动器的运动
量，扭摆调节方向上的驱动器在进行反向运动时，
应同向运动约０．１ｍｍ，再进行反向运动。

４　结论与讨论

　　本文针对２ｍ自适应光学系统中哈特曼探
测器高精度、强稳定性的要求，运用曲柄滑块机构
运动学原理设计了哈特曼探测器调节机构，以高
精度驱动器为主动件完成整个机构的运行。根据
哈特曼探测器的外形结构和调节机构的整体布

局，选择了调节机构中的主要参数，并分析了调节
机构的动态特性。经分析计算得驱动器所需的运
动为－８．７～７．７ｍｍ，运动精度为１３μｍ。受力
大小约为６２Ｎ，由此选择了一款运动范围为±１０
ｍｍ，单向运动精度为０．１μｍ，双向运动精度为１

μｍ，许用力为１２０Ｎ的驱动器。实验中使用了测
力计测量出驱动器在整个运行过程中最大受力，
约为６５Ｎ，结果与理论计算基本一致。利用自准
直仪设计了调节机构的检测系统。通过实际测量
得调节机构在俯仰和扭摆调节方向上的角度调节

量均约为±１．２°，调节精度分别为０．４３″和２．１″，
均满足设计要求。俯仰调节在驱动器反向运动时
回程差大小为０．４６″，主要是由于驱动器反向运
动精度造成的；扭摆调节在驱动器反向运动时回
程差为２２．０１″，小于理论分析的极限回程差４４″，
说明轴承的径向游隙在公差范围内。扭摆调节在
驱动器反向运动时存在着约０．０８ｍｍ的非线性
响应过渡区，为了能根据角度调节量更好地预判
驱动器的运动量，在驱动器需反向运动时，应先同
向运动０．１ｍｍ，再进行反向运动。这样，角度调
节量基本和驱动器的运动量成正比。本文设计的
哈特曼探测器在俯仰和扭摆方向的二维角度调节

机构，为哈特曼探测器的高精度探测奠定了基础。

参考文献：

［１］　姜文汉．自适应光学技术 ［Ｊ］．自然杂志，２００６，２８
（１）：７－１３．

ＪＩＡＮＧ　Ｗ　Ｈ．Ａｄａｐｔｉｖｅ　ｏｐｔｉｃｓ　ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ［Ｊ］．Ｃｈｉ－
ｎｅｓｅ　Ｊｏｕｒｎａｌ　ｏｆ　Ｎａｔｕｒｅ，２００６，２８（１）：７－１３．（ｉｎ　Ｃｈｉ－
ｎｅｓｅ）

［２］　陈浩，宣丽，胡立发，等．１　２００ｍｍ望远镜开环液

晶自适应光学系统设计 ［Ｊ］．光学 精密工程，２０１０，

１８（１）：３０－３６．

ＣＨＥＮ　Ｈ，ＸＵＡＮ　Ｌ，ＨＵ　Ｌ　Ｆ，ｅｔ　ａｌ．．Ｄｅｓｉｇｎ　ｏｆ
ｏｐｅｎ－ｌｏｏｐ　ｌｉｑｕｉｄ　ｃｒｙｓｔａｌ　ａｄａｐｔｉｖｅ　ｏｐｔｉｃａｌ　ｓｙｓｔｅｍ　ｆｏｒ

１２００ ｍｍ　ｔｅｌｅｓｃｏｐｅ ［Ｊ］．Ｏｐｔ．Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ　Ｅｎｇ．，

２０１０，１８（１）：３０－３６．（ｉｎ　ｃｈｉｎｅｓｅ）

［３］　夏明亮，李抄，刘肇男，等．Ｓｈａｃｋ－Ｈａｒｔｍａｎｎ波前

传感器自适应阈值的选取 ［Ｊ］．光学 精密工程，

２０１０，１８（２）：３３４－３４０．

ＸＩＡ　Ｍ　Ｌ，ＬＩ　ＣＨ，ＬＩＵ　ＺＨ　Ｎ，ｅｔ　ａｌ．．Ａｄａｐｔｉｖｅ
ｔｈｒｅｓｈｏｌｄ　ｓｅｌｅｃｔｉｏｎ　ｍｅｔｈｏｄ　ｆｏｒ　Ｓｈａｃ－Ｈａｒｔｍａｎｎ

ｗａｖｅｆｒｏｎｔ　ｓｅｎｓｏｒ［Ｊ］．Ｏｐｔ．Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ　Ｅｎｇ．，２０１０，

１８（２）：３３４－３４０．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［４］　凌宁，张雨冬，饶学军．用于活体人眼视网膜观察

的自适应光学成像系统 ［Ｊ］．光学学报，２００４，２４
（９）：１１５３－１１５８．

ＬＩＮ　Ｎ，ＺＨＡＮＧ　Ｙ　Ｄ，ＲＡＯ　Ｘ　Ｊ．Ａ　ｓｍａｌｌ　ａｄａｐｔｉｖｅ

ｏｐｔｉｃａｌ　ｉｍａｇｉｎｇ　ｓｙｓｔｅｍ　ｆｏｒ　ｃｅｌｌｓ　ｏｆ　Ｌｉｖｉｎｇ　Ｈｕｍａｎ

Ｒｅｔｉｎａ［Ｊ］．Ａｃｔａ　Ｏｐｔｉｃｓ　Ｓｉｎｉｃａ，２００４，２４（９）：１１５３－
１１５８．（ｉｎ　ｃｈｉｎｅｓｅ）

［５］　穆全全．液晶自适应光学技术的工程化研究 ［Ｄ］．
北京：中科院博士论文，２０１１．

ＭＵ　Ｑ　Ｑ．Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ　ｒｅｓｅａｒｃｈ　ｏｆ　ｔｈｅ　Ｌｉｑｕｉｄ　Ｃｒｙｓ－
ｔａｌ　Ａｄａｐｔｉｖｅ　Ｏｐｔｉｃｓ　Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ ［Ｄ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：Ｕｎｉ－
ｖｅｒｓｉｔｙ　ｏｆ　ｔｈｅ　Ｃｈｉｎｅｓｅ　Ａｃａｄｅｍｙ　ｏｆ　Ｓｃｉｅｎｃｅｓ，２０１１．
（ｉｎ　ｃｈｉｎｅｓｅ）

［６］　马晓燠，郑翰清，饶长辉．自适应系统中哈特曼波

前传感器光斑质心的最佳标定位置 ［Ｊ］．光电工

程，２００９，２６（４）：２２－２６．

ＭＡ　Ｘ　Ｙ，ＺＨＥＮＧ　Ｈ　Ｑ，ＲＡＯ　ＣＨ　Ｈ．Ｏｐｔｉｍａｌ　ｓｐｏｔ

ｃｅｎｔｒｏｉｄ　ｐｏｓｉｔｉｏｎ　ｄｕｒｉｎｇ　Ｓｈａｃｋ－Ｈａｒｔｍａｎｎ　ｗａｖｅｆｒｏｎｔ

ｓｅｎｓｏｒ　ｃａｌｉｂｒａｔｉｏｎ　ｉｎ　ａｄａｐｔｉｖｅ　ｏｐｔｉｃｓ　ｓｙｓｔｅｍ ［Ｊ］．

Ｏｐｔｏ－Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃ　Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２００９，２６（４）：２２－２６．
（ｉｎ　ｃｈｉｎｅｓｅ）

８５８２ 　　　　　光学　精密工程　　　　　 第２３卷　



［７］　吴军勇，孙蕊．大口径多维调整反射镜架的设计及

精度分析 ［Ｊ］．激光与红外，２０１１，４１（９）：１０１０－
１０１３．

ＷＵ　Ｊ　Ｙ，ＳＵＮ　Ｒ．Ｄｅｓｉｇｎ　ａｎｄ　ａｃｃｕｒａｃｙ　ａｎａｌｙｓｉｓ　ｆｏｒ　ａ

ｌａｒｇｅ　ｄｉａｍｅｔｅｒ　ｍｕｌｔｉｄｉｍｅｎｓｉｏｎａｌ　ｒｅｆｌｅｃｔｅｄ　ｍｉｒｒｏｒ　ｒｉｍ
［Ｊ］．Ｌａｓｅｒ＆Ｉｎｆｒａｒｅｄ，２０１１，４１（９）：１０１０－１０１３．（ｉｎ

Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［８］　郭建增，刘铁根，池伟，等．大口径精密光学调整

架的优化设计 ［Ｊ］．强激光与粒子束，２０１３，２５（２）：

３０１－３０４．

ＧＵＯ　Ｊ　Ｚ，ＬＩＵ　Ｔ　Ｇ，ＳＨＩ　Ｗ，ｅｔ　ａｌ．．Ｏｐｔｉｍａｌ　ｄｅ－
ｓｉｇｎ　ｏｆ　ｇｒｅａｔ　ｄｉａｍｅｔｅｒ　ｆｉｎｅ　Ｏｐｔｉｃａｌ　ａｄｊｕｓｔａｂｌｅ　ｍｏｕｎｔ
［Ｊ］．Ｈｉｇｈ　Ｐｏｗｅｒ　Ｌａｓｅｒ　ａｎｄ　Ｐａｔｉｃｌｅ　Ｂｅａｍ，２０１３，２５
（２）：３０１－３０４．（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［９］　于建，陈利，赵玉强．精密光学调整架的自动控制
［Ｊ］．光电子激光，２０００，１１（４）：４３７－４３８．

ＹＵ　Ｊ，ＣＨＥＮ　Ｌ，ＺＨＡＯ　Ｙ　Ｑ．Ａｕｔｉｃｏｎｔｒｏｌｓ　ｏｆ　ｐｒｅ－
ｃｉｓｉｏｎ　ｏｐｔｉｃａｌ　ａｄｊｕｓｔａｂｌｅ　ｍｏｕｎｔｓ ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌ　ｏｆ
Ｏｐｔｏｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ　＆Ｌａｓｅｒ，２０００，１１（４）：４３７－４３８．（ｉｎ

Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１０］　郭抗，巩岩．６＿ＰＳＳ型光学元件精密轴向调节机构
［Ｊ］．光学 精密工程，２０１３，２１（１０）：２６４９－２６５５．

ＧＵＯ　Ｋ，ＧＯＮＧ　Ｙ．Ｐｒｅｃｉｓｅ　ａｘｉａｌ　ａｄｊｕｓｔｍｅｎｔ　ｍｅｃｈ－
ａｎｉｓｍ　ｗｉｔｈ　６－ＰＳＳ　ｔｙｐｅ　ｏｆ　ｏｐｔｉｃａｌ　ｅｌｅｍｅｎｔｓ［Ｊ］．

Ｏｐｔ．Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ　Ｅｎｇ．，２０１３，２１（１０）：２６４９－２６５５．

（ｉｎ　Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１１］　蒋庄德，苑国英．精密机械设计 ［Ｍ］．西安：西安交

通大学出版社，２０００．

ＪＩＡＮＧ　ＺＨ　Ｄ，ＹＵＡＮ　Ｇ　Ｙ．Ｍｅｃｈａｎｉｃａｌ　Ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ

Ｄｅｓｉｇｎ［Ｍ］．Ｘｉ＇ａｎ：Ｘｉ＇ａｎ　Ｔｒａｆｆｉｃ　Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０００．
（ｉｎ　ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１２］　申永胜．机械原理教程（第２版）［Ｍ］．北京：清华

大学出版社，２００５．

ＳＨＥＮ　Ｙ　ＳＨ．Ｔｈｅｏｒｙ　ｏｆ　Ｍｅｃｈｉｎｅｓ　ａｎｄ　Ｍｅｃｈａ－
ｎｉｓｍｓ（Ｓｅｃｏｎｄ　Ｅｄｉｔｉｏｎ）［Ｍ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：Ｔｓｉｎｇｈｕａ　Ｕ－
ｎｉｖｅｒｓｉｔｙ　Ｐｒｅｓｓ，２００５．（ｉｎ　ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１３］　陈勇．大口径精密光学调整架的机械设计与计算
［Ｊ］．机械设计与研究，２００５，３４（２）：２３－２５．

ＣＨＥＮ　Ｙ．Ｍａｃｈｉｎｅ　ｄｅｄｉｇｎ　ａｎｄ　ｃａｌｃｕｌａｔｉｏｎ　ｏｆ　ｏｐｔｉ－
ｃａｌ　ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ　ｍｏｕｎｔ　ｗｉｔｈ　ｌａｒｇｅ－ａｐｅｒｔｕｒｅ［Ｊ］．Ｍａ－
ｃｈｉｎｅ　Ｂｕｉｌｄｉｎｇ　＆ Ａｕｔｏ　ｍａｔｉｏｎ，２００５，３４（２）：２３－
２５．（ｉｎ　ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１４］　罗勇．多维精密光学调整架坐标解耦合分析 ［Ｊ］．
光电工程，２０１１，３８（４）：３７－４０．

ＬＵＯ　Ｙ．Ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｓ－ｄｅｃｏｕｐｌｉｎｇ　ｏｆ　ｍｕｌｔｉｄｉｍｅｎ－
ｓｉｏｎａｌ　ｐｒｅｃｉｓｉｏｎ　ｏｐｔｉｃａｌ　ａｄｊｕｓｔｉｎｇ　ｆｒａｍｅ［Ｊ］．Ｏｐｔｏ－
Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃ　Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ，２０１１，３８（４）：３７－４０．（ｉｎ

Ｃｈｉｎｅｓｅ）

［１５］　ｈｔｔｐ：／／ｗｗｗ．ｄｏｃｉｎ．ｃｏｍ／ｐ－６８８４７９２９５．ｈｔｍｌ

作者简介：

　李文杰（１９８８－），男，广西桂林人，博士

研究生，主要从事液晶自适应光学系统

中光机结构的设计。Ｅ－ｍａｉｌ：ｌｉ－ｗｅｎｊｉｅ

＠１６３．ｃｏｍ

导师简介：

　宣　丽（１９５７－），女，江苏常州人，博

士，研究员，博士生导师，１９８３年于吉

林大学获学士学位，１９８６年于中国科

学院长春物理研究所获硕士学位，１９９８
年于日本东北大学获工学博士学位，

１９９９年入选中国科学院／百人计划，主

要从事液晶自适应光学、液晶光学器件

及液晶高分子化学等方面的研究。Ｅ－
ｍａｉｌ：ｘｕａｎｌｉ＠ｃｉｏｍｐ．ａｃ．ｃｎ

（版权所有　未经许可　不得转载）

９５８２第１０期 　　　　　　　李文杰，等：哈特曼探测器的高精度调节机构


