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要!提出了一种转子空间弯曲轴线的测试技术"针对某实际弯曲转子#首先#利用电涡流位移传感

器测量转子不同截面的弯曲向量#得到了在同一绝对坐标下的各截面形心相对于旋转中心的弯曲向量$然后#

应用三次样条函数拟合了转子的空间几何中心线#再利用
X,@H3.ULL

编程调用
S̀_JOM

图形函数#对弯

曲转子进行了三维实体显示$最后利用百分表测量法和所提方法进行了对比试验"结果表明!所提方法测得

的弯曲转子各截面轴心轨迹与百分表测得的各截面轴心轨迹基本一致#拟合圆结果也基本重合#其中截面
*

'

截面
#

的拟合圆结果虽有轻微误差#但误差在可允许范围以内#由此验证了该方法的准确性和可行性"
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工程实际中#转子系统由于材质的不均匀'制

造和安装误差#不可避免地存在着初始弯曲现象#

同时工作过程中还可能产生转子的热变形以及磨

损和介质的黏附等现象#这些因素都可能使转子

产生一定的轴弯曲"转子初始弯曲将导致转子运

转过程中动挠度增加#机组的振动加剧(

*<"

)

"

目前有关转子弯曲测量的方案有机械测量和

光学测量两种主要技术"机械测量技术是采用百

分表或千分表进行测量#窦军民等(

#

)采用千分表

法和目测法相结合的方式#实现了转轴的弯曲测

量"光学测量技术主要有激光扫描测量方法(

%

)

'

涡流传感法(

(

)和微电子技术检测法(

!

)

"张先鹤

等(

*F<**

)分析了传统转轴的测量方法#提出了光电

扫描方法测量转轴弯曲量#并在此基础上#提出了

一种定常放大率调焦光电测量方法#实现了转轴

弯曲量的精密测量"蒋钢等(

*=

)提出了一种激光

扫描的测量方法#通过实时检测扫描速度进行误

差补偿#实现了转轴弯曲量的精密测量"关荣锋

等(

*)

)将激光扫描技术改进后用于测量汽轮机的

大轴弯曲量#并提出了非接触自动测量的新方法#

同时开发研制了测量装置#实现了远距离非接触

测量大轴弯曲"杨莉等(

*'

)针对大型轴类零件热

处理后出现轴线弯曲'余量分布不均等问题#提出

应用线结构光非接触测量技术的方法对轴类零件

实际轴线进行在线检测"

百分表测量法和千分表测量法都属于接触式

测量#由于某些机械的特殊结构#百分表的架设和

对准非常麻烦#容易受人为因素影响#很难保证测

量的准确性#测量精度较低"激光扫描测量方法

虽然解决了非接触测量问题#提高了测量精度#但

目前#国内尚无成熟的产品#产品均处于研制阶

段#主要依靠于进口(

*"<*#

)

#同时缺乏对轴弯曲测试

数据的三维图形重建"

电涡流位移传感器被普遍应用于转轴的振动

位移的非接触测量#其测量精度取决传感器的精

度#目前#高精度电涡流位移传感器的测量分辨率

能够达到
F$*

*

8

"在转轴的振动位移测试方法

中#激光位移传感器具有精度高#起始距离和量程

大#适用于较远距离测量的优点(

*%

)

"而电涡流位

移传感器#适用于精密测量#具有适用于恶劣环

境'技术更加成熟'应用更为广泛'价格更为低廉

等优点(

*(

)

"

有鉴于此#本文提出了一种利用电涡流位移

传感器测量转子弯曲量的方法#并利用计算机图

形学方法#对转轴的三维弯曲数据进行了三维重

建和显示#并对方法进行了试验验证"本文研究

工作对于我国自主研发转轴的弯曲测试系统提供

了方法和思路"

$

!

基于低转速下电涡流位移传感器

的转子弯曲度测量方法

$"$

!

转子弯曲故障振动机理

单盘转子模型如图
*

所示"图中
[

为圆盘

的质量#

K

为圆盘质心#

4

*

为圆盘几何中心#

4

F

为由于初始弯曲导致偏离旋转中心
4

后的几何

中心"

%

为圆盘质心偏离其几何中心的位移#它

与相位参考点水平方向夹角为
3

8

#

2

为转子轴的

刚度#轴的质量忽略不计#

P

为阻尼系数#

6

@

为圆盘

处的轴初始弯曲量#它与相位参考点水平方向夹角

为
3

@

#

7

为圆盘质心位移向量#

6

为总的位移幅值向

量#它与相位参考点水平方向夹角
3

4

#

6

;

为动力响

应幅值向量#

/

为单盘转子模型的旋转角速度"

显然#由系统的惯性力'阻尼力和弹性力的动

平衡#可以得到系统的运动微分方程#即
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%中可以看出#初始弯曲和质量偏心为

两个独立的激励力#若不考虑式&

#

%中由于质量偏

心引起的不平衡激励力#则式&

#

%变为
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显然#该运动微分方程对应于图
=

&

3

%'图

=

&

9

%的基础激励下的振动微分方程"由此可见#

转子弯曲故障实质上是一种基础激励下的振动"
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图
*

!

初始弯曲单盘转子模型示意图
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测量原理

如图
)

所示#从初始弯曲故障的振动机理可

知#当质量偏心距和初始弯曲同时存在时#在高转

速下#

6

)

6

;

7

6

@

#即#用电涡流位移传感器测取

的是两个旋转向量的矢量和#当然无法分离出初

始弯曲向量
6

@

"

由于初始弯曲和质量偏心引起的振动微分方

程为

[

)

6

7

P

,

6

7

26

)

26

@

9

[

)

%

&

(

%

因为
6

)

67G

B

(

,

&

/

6

7

3

4

%)#

%)%

7G

B

(

,

&

/

6

7

3

%

%)#所以#将其代入式&

(
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显然#当
/

KF

#

6K6

@

#即转速很低时#电涡位移

流传感器测得的转子响应可以近似为转子弯曲量"

图
)

!

不同转速下初始弯曲单盘转子模型示意图
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测量方法

转子弯曲量测试原理流程图如图
'

所示"测

试原理示意图如图
"

所示"测试的步骤如下!

图
'

!

转子弯曲测试原理流程图
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%首先需要在转子上设置键相信号点#键相

信号提供统一的相位参考点#通常可以用光电传

感器或电涡流位移传感器实现#当传感器对准键

槽时#则产生一个脉冲#转子旋转一周产生一个脉

冲#通过对一定时间内的脉冲数目统计#可以得到

当前转速"借助键相信号将各个测试面振动信号

的起始时刻统一到键相传感器对准键相槽的时

刻#剔除键相脉冲之前的数据点#不足部分补零"

如图
"

所示#以键槽水平方向为
*

轴方向#垂直于

轴为
+

轴方向#建立截面的坐标系"从
*

轴正方

向按逆时针方向旋转到
+

轴方向#因此定义旋转

角速度
/

以逆时针方向旋转为正方向"

=

%在转子的各个重要测试截面布置两个相互

垂直的电涡流位移传感器#测试转子截面的水平

*

向和垂直
+

向的振动位移"分别经过键相信号

处理后得到具有统一起始时刻的信号"

)

%对经过键相处理后的转子各截面响应信

号#合成轴心轨迹#根据测试原理可知#此时#零时

刻&即起始时刻%时的初始相位点对应的振动位移

向量即为在坐标系
*4

+

中#转子截面几何中心相

对于旋转中心的初始弯曲向量"

'

%如图
"

所示#定义
*

轴方向为转轴的轴向#

各个截面的旋转中心分别为
4

*

#

4

=

#4#

4

5

"根据

各个截面得到的转子弯曲向量#利用样条函数拟

合出转子在空间坐标系
4*

+

,

中的空间弯曲

函数"

图
"

!

转子弯曲测试原理示意图

+,

-

$"

!

S4,:1,

B

.7@E7512/64/5/497:;,:

-

57@5

!

!

试验结果与分析

!"$

!

基于电涡流位移传感器的测量试验

本文针对一实际弯曲转子进行了转子弯曲度

的测量#图
#

为依据本文方法构建测转子弯曲度

测量系统实物图#主要仪器设备包括!美国
J>

&

J35,/:3.>:@54H87:5

%公司的
J>!=)'

动态信号

采集模块'光电转速传感器'电涡流位移传感器'

前置放大器'信号分析软件等组成"图
%

为电涡

流位移传感器测试部位放大图"图
(

为测试坐标

定义示意图"试验共选取了
#

个测试面#由于传

感器的限制#本文采用的各测试面分别进行测试

的方法#如果传感器数量充足#可以选取更多的测

图
#

!

转子弯曲度测量系统实物图

+,

-

$#

!

S2

P

@,13.83

B

/64/5/497:;,:

-

;7

-

477

873@H4,:

-

@

P

@578
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试面同时进行一次性测试#即可得到转子各截面

的弯曲向量"

图
%

!

电涡流位移传感器测试部位局部放大图

+,

-

$%

!

S345,3.7:.34

-

787:5/657@5@,579

P

7;;

P

1H447:5;,@

B

.31787:5@7:@/4

!!

图
!

为在采样频率为
=$"EVk

#旋转转速为

%=4

*

8,:

下#电涡流位移传感器测得的各个截面

的轴心轨迹及其初始相位点&

,:,5,3.

B

23@7

B

/,:5

#

>SS

#记为
#

,

%#图中箭头所指圆圈即为
#

,

"

#

,

表

图
(

!

测试坐标定义示意图

+,

-

$(

!

A73@H4,:

-

1//4;,:357;76,:,5,/:;,3

-

438

图
!

!

各个截面轴心轨迹和初始相位点

+,

-

$!

!

RG,@/49,5/67312@715,/:3:;,5@,:,5,3.

B

23@7

B

/,:5
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示转子上贴感光片的位置在旋转中第
*

次对准反

光片时#转子被测截面轴心的初始位置#由于感光

片的位置固定#所以对每个截面测试得到的初始

相位点反映了相对于某个固定位置下的各截面转

子轴心的位置"

读取
#

个测试面的初相位点的数据#整理得

到测试结果如表
*

所示"根据表
*

中的测试数

据#建立以轴向位移为横坐标#弯曲量为纵坐标

的坐标系#分别得到实测转子
*

#

+

向弯曲曲线#

根据各个截面的弯曲向量#通过样条函数插值

即可拟合得到转子在其他截面处的弯曲向量"

*

#

+

向实测曲线与拟合曲线对比结果如图
*F

和

图
**

所示"

本文将该转子平均划分为
)%

段#得到
)(

个

截面#设定转轴两支承点的弯曲量为零#由拟合得

到的各截面弯曲向量#利用
X,@H3.ULL

编制程

序调用
S̀_JOM

绘图函数#实现了弯曲转子的

空间显示#图
*=

为拟合得到的弯曲转子的三维实

体图"

表
$

!

转子各测试面测量数据

&'()*$

!

I*'18,*4*0-='-'/92,/111*2-./0/9,/-/,

轴向坐标*
8

测试面

编号

*

向位移*

88

+

向位移*

88

F$=F! * YF$*!!" F$*(!(

F$)=( = YF$=)FF F$=FFF

F$')" ) YF$=F)! F$*=((

F$"=) ' YF$*"!F F$F=='

F$#') " YF$*'!* YF$F%!'

F$%#= # YF$F%#! YF$*'"*

图
*F

!

*

向转子弯曲曲线

+,

-

$*F

!

Z/5/497:;,:

-

1H4?7/64/5/4,:*;,4715,/:

!"!

!

基于百分表测量试验验证

百分表是测定转子径向跳动的常用方法#本

图
**

!

+

向转子弯曲曲线

+,

-

$**

!

Z/5/497:;,:

-

1H4?7/64/5/4,:

+

;,4715,/:

图
*=

!

弯曲转子的三维实体显示

+,

-

$*=

!

D2477<;,87:@,/:3.@/.,;;,@

B

.3

P

/697:;7;4/5/4

文采用百分表测量法对所提方法进行验证"本文

使用的仪器为
Dia<

+

型同心度测量仪#该测量

仪由轴向和径向两块双面百分表组成#百分表测

量转子弯曲的实物图如图
*)

所示"图
*'

为百分

表测量转子弯曲局部放大图"在试验器转轴上选

取
#

个测试面#该
#

个测试面与电涡流测量试验

中的
#

个测试面一致#将转子的截面分为
(

等份#

按逆时针顺序编号#如图
*"

所示"将编号
*

处径

向和轴向两个百分表调零#沿着转子的旋转方向#

转动转子#每转一等份#记录一次轴向和径向百分

表的度数#当转动一圈后#检查百分表的度数#应

仍回到零刻度"

根据记录的测量数据#画出不规则圆形"然
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图
*)

!

百分表测量转子弯曲实物图

+,

-

$*)

!

S2

P

@,13.83

B

/697:;7;4/5/49

P

;,3.

,:;,135/4873@H4,:

-

图
*'

!

百分表测量转子弯曲局部放大图

+,

-

$*'

!

S345,3.7:.34

-

787:5/697:;7;4/5/49

P

;,3.,:;,135/4873@H4,:

-

图
*"

!

测点位置分布图

+,

-

$*"

!

T,@54,9H5,/:/6873H4787:5

B

/,:5@

后运用最小二乘法分别对电涡流位移传感器测得

的不规则圆形和百分表测得的不规则圆形进行拟

合"最小二乘法拟合圆方程的基本原理为!用最

简的方法求得一些绝对不可知的真值#而令误差

平方之和为最小#如图
*#

所示"

设离散点&

$

0

#

%

0

%

0

&

&

*

#

=

#

)

#4#

3

%到圆心

&

$

3

#

%

3

%的距离为
O

0

#即

O

=

0

)

&
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0

9
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%
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7

&

%
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9
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0

7

\%

0

7

P
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%

令
X

&

L

#

\

#

P

%为
O

0

的平方和

X

&

L

#

\

#

P

%

)

'

5

=
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)
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(&

$

=

0

7
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=

0

7

L$

0

7

\%

0

7

P

%)

=

&

*=

%

将
X

&

L

#

\

#

P

%对
L

#

\

#

P

求偏导#令偏导等于
F

#

得到极值点#比较所有极值点函数值即可得到最

小值"

*

X

&

L

#

\

#

P

%

*

L

)

'

=

&

$

=

0

7

%
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=
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通过求极小值可以得到

(L

7

!\

7

=

)

F

#

!

!L

7

R\

7

@

)

F

求解
L

#

\

#

P

的值#而圆的方程

G

=

)

*

=

9
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3

*

7

$

3

=

7

+

=

9
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7

%
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=

&
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!!

令
LKY=$

3

#

\KY=%

3

#

PK$

3

=

L%

3

=

YG

=

由式&

*F

%

"

式&

*#

%拟合得出圆心坐标和半径

$

3

#

%

3

#

G

的拟合值

$

3

)9

L

=

#

%

3

)9

\

=

#

G

)

*

=

L

=

7

\

=

9

'槡 P

&

*%

%

图
*#

!

最小二乘法拟合圆心

+,

-

$*#

!

M73@5@

e

H347@6,55,:

-

1,41.7

!!

由上述圆心及半径的拟合值#得到各个截面

的拟合结果如图
*%

"

图
==

所示#从图中可以看
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图
*%

!

截面
*

结果
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-

$*%

!
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图
*(

!

截面
=

结果
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图
*!

!

截面
)

结果
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-

$*!

!

Z7@H.5@/6@715,/:)

图
=F

!

截面
'

结果
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$=F
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图
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截面
"

结果
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图
==

!

截面
#

结果

+,

-

$==

!

Z7@H.5@/6@715,/:#

出#电涡流位移传感器测量的结果与百分表测量

的结果基本一致#两种测量方法的拟合圆结果基

本重合"这表明电涡流位移传感器在低转速下能

有效地识别出转子的弯曲程度"

#

!

结
!

论

*

%分析了转子弯曲故障振动机理#认为转子

弯曲故障实质上是一种基础激励下的振动#当转

速很低时#用电涡流位移传感器测得的转子响应

可以近似为转子的弯曲量#进而提出了一种利用

电涡流位移传感器测量转子弯曲的简易方法"

=

%为验证上述方法的可行性#针对某实际弯

曲转子#本文百分表测量法对其弯曲度进行了测

试#通过对比分析#两种测量方法的拟合圆结果基

本重合#这充分表明了本文提出的利用电涡流位

移传感器测量转子弯曲的方法的正确性"

)

%本文方法是一种非接触式转子弯曲测量

方法#解决了百分表测量时表架设的不方便#减少

了人为因素的影响#提高了测量的精度#且操作简

单'方便#为弯曲转子的测量提供了一种非常有效

的手段"
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