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摘要:图像式角位移测量装置中,光栅的安装偏心标定结果直接影响着角位移测量的精度.为此,本文设计了一种用于

调试图像式角位移测量装置光栅偏心度的系统.首先,根据图像式角位移测量机理,提出了基于线阵图像传感器的标定

光栅偏心度监测原理;然后,在图像传感器上建立了偏心调试监测信号的模型,并提出存在偏心时偏心监测信号的变化

机理;最后,对某型号角位移测量装置进行了实验,并给出了调试建议.实验表明,经过调节误差均方差由１０１７″降低到

１２．８″.本文设计的偏心监测系统能够实现对标定光栅的高精度安装调试,提高了图像式角位移测量装置的批量生产

效率.
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Abstract:InanimageＧbasedangulardisplacementmeasuringdevice,theinstallationeccentricityof
thecalibrationgratingdirectlyaffectstheaccuracyofangulardisplacementmeasurements．Inthis
paper,asystemfordebuggingtheeccentricityofthegratingintheangulardisplacementmeasuring
devicewasdesigned．First,accordingtothe mechanism ofimageＧbasedangulardisplacement
measurement,a methodformonitoringtheeccentricityofthecalibrationgrating wasproposed
utilizingalineararrayimagesensor．A modeloftheeccentricitymonitoringsignalontheimage
sensorwassubsequentlyestablished,andamechanismforchangingthesignalwasdetermined．
Finally,anexperimentonacertaintypeofangulardisplacementmeasurementdevicewascarriedout
anddebuggingsuggestions wereprovided．Theexperimentdemonstratesthattheadjustment
reducestherootmeansquareerrorfrom １０１７″to１２．８″．Theeccentricity monitoringsystem
designedinthispapercanachieveinstallationanddebuggingofthecalibrationgratingwithhigh
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precision,andimprovetheefficiencyof massproductionofimageＧbasedangulardisplacement
measurementdevices．
Keywords:angulardisplacementmeasurement;gratingdebugging;eccentricityerror;monitoringsystem

１　引　言

　　随着航空航天、工业制造等领域的飞速发展,
各行业对数字化转角位移的要求越来越高[１Ｇ２].
传统角位移测量技术采用标定光栅与指示光栅的

相对运动产生莫尔条纹信号,通过对莫尔条纹信

号的相位信息进行计算,得到较高分辨力的转角

位移信息[３].但是,传统莫尔条纹测量技术的测

量分辨力和测角精度受制于标定光栅尺寸,在小

型化设备里已经达到了瓶颈,迫切需要研制小型

化高分辨力和高精度的角位移测量技术.
图像式角位移测量技术是一种采用图像传感

器对标定光栅上的标线进行识别,通过算法实现

对转角位移进行测量的技术[４].由于采用像素灰

度值代替传统莫尔条纹光电信号,在小体积内图

像式角位移测量技术更容易实现高分辨力和高精

度的测量.近年来国内外相继开展了相关研究.

２０１４年,美国诺维萨德大学的J．Baji等提出了

一种基于色彩识别的位移测量方式,对涂有均匀

变化颜色的码盘进行转角测量,能够实现转角识

别[５].２０１５年,韩国标准与科学研究所的J．Kim
等采用移相编码方式配合微图像检测系统,实现

了１３位的测量分辨力[６].２０１２年,浙江大学的

谈颖皓等研究了基于线阵探测器的编码技术,在
直径为４０mm的圆光栅上实现了１６位的测量分

辨力[７].２０１３年,南京理工大学的孟宏蕊采用线

阵CCD芯片和单圈绝对式码盘,在直径为７９mm
的码盘上实现了１″的分辨力[８].２０１９年,南京航

空航天大学的袁鹏飞等提出了一种具有鲁棒性能

的高精度细分算法,能够实现对小型污渍的抗干

扰,其角度测量精度达到１．９″[９].
不过上述文献中,对于标定光栅偏心度调节

方式的研究较少.根据前期研究可知,标定光栅

的偏心和线阵图像传感器的安装角度是影响测量

精度的两个重要因素[１０].为调节标定光栅的偏

心度,传统方法是采用电子显微镜对准标定光栅

上的基准标线,旋转标定光栅时,通过调节使所有

基准标线都处于同一半径内.这种方法受人眼读

取的限制,只能粗略地调节标定光栅.而且,在批

量生产时,采用电子显微镜对每一台设备都进行

调节会极大地拖慢生产效率.与此同时,若将传

统测量技术中采用的“对径读数[１１Ｇ１２]”法实现对

偏心误差的消减,其效果仍然受读数头摆放位置

的影响.
减少标定光栅偏心度是提高角位移测量的重

要手段.在前期研究中,本课题组提出了一种线

阵图像传感器的角位移测量方法[１３Ｇ１５].该方法

直接采用图像传感器对标定光栅上的基准标线进

行识别,而不需要指示光栅的配合,实现了较传统

测量技术更高的性能.在此基础上,本文提出了

一种适用于图像式角位移测量技术的安装调试系

统.首先,根据图像式角位移测量机理,提出了基

于线阵图像传感器的标定光栅偏心度监测原理;
然后,在图像传感器上建立了调试监测信号的模

型,并分析了标定光栅存在偏心时以及光栅存在

污渍时监测信号的变化;最后,对某型号角位移测

量装置进行了实验,并给出了调试建议.实验表

明,本文设计的监测系统能够高精度地实现对图

像式角位移测量装置的安装调试,提高了图像式

角位移测量装置的生产效率.

２　测量原理

　　图像式角位移测量原理如图１所示.该系统

包括旋转轴、标定光栅、平行光源、线阵图像传感

器和处理电路.工作时,主轴带动标定光栅转动;
平行光源发出的平行光透过标定光栅上的基准刻

线,投影到线阵图像传感器上;处理电路接收图像

传感器的图像信息,经过“译码”和“细分”计算,得
出当前的绝对转角位移[１５].

标定光栅上的基准标线按照 M 序列伪随机

码的编码方式,在光栅的圆周内等间隔、等半径的

刻划有２n条径向的基准刻线(基准刻线透光).
图２为刻划有２４条基准标线的标定光栅示意图.
当标定光栅存在偏心误差时,光栅的圆心O′将偏
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图１　图像式角位移测量系统光路

Fig．１ 　 Optical path of imageＧbased angular

measuringsystem

离旋转轴的圆心O.偏心量的横向分量为a,纵
向分量为b.根据前期的测量方法,标定光栅的

偏心会影响角位移测量的准确度.因此,在安装

调试光栅时,需要尽量地减小标定光栅的偏心度.

图２　偏心度影响机理

Fig．２　Principleforeffectofeccentricityonaccuracy

３　监测原理

３．１　监测信号模型建立

安装标定光栅时为监测光栅偏心度,本文提

出在图像传感器的图像中设置监测信号,进而实

现对安装调试进行监控的方法.设标定光栅上的

基准标线数量为２n,监测信号设置原理如图３
所示.

图３　监测信号设置原理

Fig．３　Principalfordetectionsignalsetting

图３中,以圆光栅的圆心为对称,分别放置两

个图像传感器.设两个传感器的视野中心点分别

为xc和x′c.采用式(１)计算xc和x′c两侧的标线

的质心,分别表示为xa,xb和x′a,x′b.

xi(x′i)＝
∑
x∈N

xp(x)

∑
x∈N

x
, (１)

式中:i取a,b,x 表示图像传感器中像素点的位

置,p(x)表示第x个像素点的灰度值,N 表示相

应的基准标线的范围.

图像传感器的视野中心点xc与相邻的标线

之间的距离分别为xc－xa和xb－xc;x′c与最近的

基准标线之间的距离分别为x′c－x′a和x′b－x′c.

为得到周期变化的监测信号,设置监测信号A１为

xc－xa和xb－xc中的较小数值,A２为x′c－x′a和

x′b－x′c 中的较小数值,那么 A１ 和 A２ 的模型

如下:

A１ ＝
２mxc－xa

xb－xa
,(xc－xa)＜ (xb－xc)

２mxb－xc

xb－xa
,(xc－xa)≥ (xb－xc)

ì

î

í

ï
ï

ï
ï

,

(２)

A２ ＝
２mx′c－x′a

x′b－x′a
,(x′c－x′a)＜ (x′b－x′c)

２mx′b－x′c

x′b－x′a
,(x′c－x′a)≥ (x′b－x′c)

ì

î

í

ï
ï

ï
ï

,

(３)

式中２m是对监测信号的量化数值.
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标定光栅旋转一周时,监测信号A１和A２的

周期分别为xb－xa和x′b－x′a.当标定光栅不存

在偏心时,A１和A２的周期xb－xa和x′b－x′a不会

发生变化.因此,A１和A２信号之间的相位差保持

不变.

３．２　光栅偏心监测原理

当标定光栅偏心度为e时,如图４所示.

图４　光栅偏心监测原理

Fig．４　Principleforgratingeccentricitymonitoring

存在偏心时,圆光栅的圆心由O 点偏移到O′
点,此时设光栅偏心方向与垂直方向的夹角为θ,
偏心在水平方向产生的偏移量为:

a＝esinθ． (４)

　　此时A１和A２的数值为:

A′１ ＝
２mxc－xa －a

xb－xa
,(xc－xa)＜ (xb－xc)

２mxb－xc＋a
xb－xa

,(xc－xa)≥ (xb－xc)

ì

î

í

ï
ï

ï
ï

,

(５)

A′２ ＝
２mx′c－x′a＋a

x′b－x′a
,(x′c－x′a)＜ (x′b－x′c)

２mx′b－x′c－a
x′b－x′a

,(x′c－x′a)≥ (x′b－x′c)

ì

î

í

ï
ï

ï
ï

．

(６)

　　A′１和 A′２的相位差发生变化,其变化数为

ΔA 个周期,如式(７)所示:

ΔA ＝２a＝２m esinθ
xb－xa

＋esinθ
x′b－x′a

æ

è
ç

ö

ø
÷．(７)

　　由于存在偏移量,监测信号A′１和A′２之间的

相位差发生变化.当θ＝π/２和３π/２时,相位差

达到最大;当θ＝０和２π时,相位差ΔA 最小为０.

４　系统设计

　　根据上述理论设计了监测系统,其原理如图

５所示.

图５　角位移监测系统原理

Fig．５　Schematicofangulardisplacementdetectionsystem

线阵图像传感器输出的像素数据被图像采集

模块所采集,并送入微处理器中;微处理器对线阵

图像传感器采集的数据进行图像识别算法,计算

出A１和A２的数值;D/A 转换器负责将A１和A２

的数值转化为模拟信号,并通过测试点输出.所

设计的系统电路如图６所示.

图６　角位移监测系统电路

Fig．６　Circuitofangulardisplacementdetectionsystem

监测系统以STM３２F７４６为主控芯片设计;
线阵图像传感器为某型号高解析度线阵CCD,其
像素为１×３２０pixel,像素尺寸为１２．７μm.线阵

CCD输出的模拟信号经过主控芯片的 A/D引脚

采集,变 为 数 字 像 素 信 号.A/D 采 集 引 脚 为
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STM３２F７４６芯片的 PA０和 PA１.D/A 转换器

为芯片的PA４和PA５引脚.工作时,A/D转换

引脚PA０、PA１将按照线阵 CCD 的时钟对像素

信 息 进 行 模 数 转 换,并 存 储 到 RAM 中;

STM３２F７４６芯片的内核会对存储图像进行计

算,然后通过 PA４和 PA５的 D/A 输出,进而提

供监测信号A１和A２.

５　实　验

５．１　偏心调节

实验采用中科院长春光机所设计的某型号图

像式光电编码器.该编码器所使用的标定光栅直

径为３８mm,工作时直接将图像传感器贴近标定

光栅,通过图像处理算法实现角位移测量.首先,
人工粗略地将光栅安装在主轴上,并将设计的监

测系统固定在光栅之上.线阵图像传感器尽量接

近于标定光栅,实现投影成像,如图７所示.

图７　角位移测量实验装置

Fig．７　Experimentdeviceforangularmeasurement

　　采用示波器观测A１和A２信号,观察其xＧy
的合成波形.转动主轴,在圆周内间隔 π/２的

４个位置进行测量,以初始测量位置为相位０点,
测得四个位置的合成波形如图８(a)~８(d)所示.

由于光栅只进行了粗略地安装和标定,必然

存在偏心.从图８中的４个合成波形可以看出,

A１和A２之间存在变化的相位差,并且随着圆光栅

的转动,相位差不断发生变化.
根据合成波形对标定光栅的偏心进行调节.

旋转主轴,使A１和A２的相位差达到最大值,进而

在水平于线阵图像传感器的方向(θ＝π/２)调节标

定光栅的位置.重复多次,直到A１和A２的相位

差保持不变,此时的合成波形如图９所示.

图８　四个位置处的监测信号波形

Fig．８　Monitoringsignalwaveformsatfourlocations

图９　精确调节后的监测信号

Fig．９　Monitoringsignalafterpreciseadjustment

为验证偏心调节是否精确,采用电子显微镜

对标定光栅进行观测,旋转主轴一周时,标定光栅

上所有的基准标线都精确地处于同一半径处,光
栅调节较为精确.

５．２　精度测试

经过偏心调整后,对角位移测量实验装置进

行精度测试,采用２４多面棱体配合平行光管进行

误差测试,每隔１５°角进行一次误差采样,检测结

果如表１所示.
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表１　测角误差

Tab．１　Errorsofaugularmeasurement

Angle/(°) Error/(″) Angle/(°) Error/(″)

０ ０ １９５ １４．２

１５ １２．７ ２１０ ６．５

３０ １１．２ ２２５ －１２．６

４５ －１１．２ ２４０ －２５．４

６０ －１１．６ ２５５ －１４．６

７５ －１７．２ ２７０ ８．９

９０ －１５．３ ２８５ １７．４

１０５ －１５．６ ３００ ５．４

１２０ －２５．６ ３１５ －１４．２

１３５ －１４．１ ３３０ ５．６

１５０ －３．５ ３４５ ２．１

１６５ ５．６ ３６０ ０

１８０ ８．９ RMS １２８

　　经过计算,表１中误差的均方差为１２．８″.根

据前期研究,偏心引起的误差在圆周内呈现１次

谐波变化.为分析偏心误差的权重,将圆周内的

０°~３６０°映射到０~２π,并采用一次谐波函数对误

差数 据 进 行 拟 合.设 拟 合 函 数 为:y＝a０ ＋
a１sin(x＋a２),(x＝０~２π),采用最小二乘法对表

１中的数据进行拟合,得到:a０＝－３．３９７,a１＝
－６．６７１,a２＝５．８９５.拟合曲线与误差曲线如图

１０所示.

图１０　角位移测试误差曲线

Fig．１０　Errorcurvesforangularmeasurement

根据图 １０ 可知,一次谐波 误 差 的 幅 度 为

a１＝－６．６７１.由此表明,采用监测系统进行偏心

调试后,偏心误差的幅度为－６．６７１″.对于直径

为３８mm的标定光栅,该偏心误差幅度较小,可
以满足测量要求.

５．３　对比实验

对偏心调试前系统的精度进行测试.偏心

调节前后的误差曲线如图１１所示.调节前误

差均方差为１０１７″,调节后误差均方差为１２．８″.
由此可知,偏心监测方法的效果明显,调节效果

较好.
此外,采用传统方法中的“显微镜调节法”

对本文的实验装置进行偏心调节,并测试精度.
经过“显微镜调节”和本文的监测系统调节后的

误差曲线如图１２所示.

图１１　偏心调节前后的测角误差对比

Fig．１１　 Comparison ofangular measurederrors
beforeandaftereccentricityadjustment

图１２　不同偏心调节方法的测角误差对比

Fig．１２　Comparisonofangularerrorswithdifferent
eccentricityadjustmentmethods

经过计算,采用显微镜调节偏心后的误差均

方差为１３．２４″,而本文提出的调节方法的均方差

为１２．８″,效果更好.
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６　结　论

　　本文提出了一种图像式角位移测量装置的光

栅监测系统.首先,建立了基于线阵图像传感器

标定光栅偏心度的监测光路;然后,在图像传感器

上建立了偏心调试监测信号模型;分析了标定光

栅存在偏心时偏心监测信号的变化;最后,在某型

号角位移测量装置上进行了实验,经过调节后测

角装置的误差均方差由１０１７″降低到１２．８″,验证

了系统的实用性.实验表明,采用本文设计的偏

心监测系统,能够实现标定光栅的高精度安装调

试,并有效提高图像式角位移测量装置的生产

效率.
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