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摘#要!激光投射式位移计"T>‘#是桥梁形变监测的常用传感器&为解决其现场工作状态下的在线校准问题&提出了一种在线
比较校准方法’ 首先&以经过溯源的位移传感器作为参考传感器&在共源随机激励条件下&同步采集 E5 及待校准激光位移计
的现场测量数据%然后&利用基于特征点的分段匹配算法对 %传感器数据序列进行匹配&解决因激励源变化和传感器响应特性
差异所导致的错位问题&从而获取 %传感器对同一输入量的对应测量结果%最后&对匹配后的数据序列进行统计学分析&输出校
准结果’ 依据现场环境&设计并搭建了在线校准模拟系统&并在系统中引入激光干涉仪作为参考数据源&以验证所提方法的有
效性’ 实验结果表明&所提出的在线校准方法与采用激光干涉仪进行同步比较校准的结果高度吻合&且具有在桥梁结构监测现
场进行在线校准的可行性’
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:;引;;言

激光投射式位移计 "32-,1D[1/B,67*/+ G*-[326,9,+7
9,7,1&T>‘#是动态监测目标位置与参考位置之间相对
位移的传感器&常用于桥梁等动态挠曲度及平行位移的
长期监测(&D@) &在大坝$码头$高层建筑等变形$振动$位移
监测领域也有广泛应用($DN) ’ 目前&对 T>‘的溯源性校
准主要依据相关校准规范(H) &采集T>‘输出量值与参考
仪器的输出结果进行比对&采用最小二乘法获得参比直
线&并计算得到线性度$基本误差$灵敏度等校准结果’
然而此方法主要用于传感器安装前的溯源性校准&对于
野外长期$无间断工作的在用系统则难以实施(’D&I) ’

针对传感器在线校准问题&国内外学者已经开展了
大量有益的尝试’ _*等(&!)提出了一种基于标准球的坐
标测量机"6//1G*+27,9,2-01*+V926)*+,&(‘‘#外部校准
方法&利用与(‘‘同步运动的激光传感器在线获取距离
参考数据’ >0等人(&@)利用惯性测量单元和位置传感器
融合数据&结合扩展卡尔曼滤波" ,̂7,+G,G C2392+ 4*37,1&
LXa#方法来估计运动学参数&实现了机器人的运动参数
在线校准’ 孙彬等(&$)针对三角法激光位移传感器测量
过程中的倾角误差问题&提出了量化补偿模型’ T8等(&N)

提出了集成系统中里程计的在线校准及定位补偿方法’
魏振忠等(&H)提出了一种基于平面的全局校准方法&通过
获取靶标平面分别在视觉系统和激光跟踪仪坐标系中的
平面方程&求解坐标转换矩阵&实现系统全局校准’ 5S8
等(&’)提出了一种可用于微纳级在线校准的夹持装置’
上述针对特定领域的在线校准方法为相关研究奠定了基
础&但仍受限于具体的应用条件而无法通用’

激励源的选择是大型结构监测传感器在线校准的难
点’ 以车辆通行的组合加载效应作为激励源是适合于现
场实施的可行方案(%"D%&) ’ .*+V等(%%)通过试验方法验证
了在特定共同激励源条件下&激励源变化对于在线校准
结果的影响不显著’

本文针对桥梁等大型结构监测系统全天时工作状态
下的传感器校准问题&提出了一种新的适用于结构监测
现场实施的在线校准方法’ 以简支梁模型桥为平台&以
模拟随机加载信号作为激励源&搭建了仿真系统&通过基
于特征点的分段匹配算法消除因传感器采样频率差异带
来的相位误差&通过激光干涉仪的并行测量验证了本方
法的可行性’

<;原理与系统

<@<;在线校准系统原理与设计

桥梁等大型结构监测系统处于全天时$连续工作状

态&对关键传感器的校准不能以中断其正常监测过程为
代价’ 因此&校准工作须在原有系统在线工作条件下完
成’ 本文方法以预先定义的数据接口模块建立校准系统
与现有监测系统的数据链路&以一种松耦合$非干扰的方
式实现在线计量’ 其实现原理如图 &所示’

图 &#系统原理
a*V=&#56),927*6/47),[1/[/-,G -\-7,9

图 & 中&由待校准传感器"-,+-/10+G,1623*Y127*/+&
5c(#$结构监测系统采集仪$结构监测系统服务器所构
成的系统为在用桥梁结构监测系统’ 由参考传感器
"1,4,1,+6,-,+-/1&E5#$便携式数据采集仪$在线计量数
据分析软件$数据转发服务器$数据备份服务器$校准
工作站$在线校准接口模块等共同构成在线校准专用
系统’

在线校准过程由在线计量数据分析系统启动&其通
过 &路控制指令控制便携式数据采集仪获取 E5 的实时
测量数据%同时&发送指令给结构监测系统服务器和数据
转发服务器&使 5c(的测量数据可以实时传回在线计量
数据分析系统’ 经现场初步分析确定无异常后&E5 和
5c(数据将结构化存储于备份服务器&以便后期细化分
析和输出校准结果’

常规桥梁监测系统中&T>‘的发射端通常安装于
固定结构上&作为位置参考基准%激光接收端安装于桥
身待监测位置&可随其产生位移’ 当桥梁结构在荷载
作用下发生形变&从而使激光接收端产生竖直方向位
移时&激光在接收端靶面上的投影位置变化以电信号
形式传输至采集模块&经运算获得桥梁监测点的位移
数据’

针对以上应用场景&本文提出的T>‘在线校准系统
"虚线框内#如图 % 所示’ 该系统利用经过溯源性校准
的激光位移传感器作为 E5’ 实际校准中&E5 与 5c(的
测量点应尽量保持一致&使得两者的测量对象在校准所
允许的不确定度范围内可以视为相同’
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图 %#T>‘在线校准系统
a*V=%#?+3*+,623*Y127*/+ -\-7,9/4T>‘

以通行车辆的组合加载效应作为桥梁结构形变的激
励源&由 5c(和E5 同步连续采集桥梁结构在同一位置
的形变数据’ 从 5c(监测系统和E5 参考测量系统中实
时获取在线监测数据&以起止时间戳进行粗配准后&通过
时间序列分析方法进行精准匹配&经对 % 组数据序列的
对比分析&获取 5c(的校准结果’

<@=;试验验证系统原理与设计

为验证T>‘在线校准系统的可行性&本文以激光干
涉仪为核心仪器设计了在校准试验验证系统&其原理如
图 I所示’

图 I#在线校准及验证方法
a*V=I#?073*+,/47),623*Y127*/+ 2+G F,1*4*627*/+ 9,7)/G

验证系统以简支梁模型桥为基础&利用可编程直线
模组作为激励源&模拟实际应用场景中车辆行驶过桥梁
产生的组合加载效应’ 在同一监测点设置 5c(和 E5 %
组T>‘’ 利用激光干涉仪同步采集实验数据&将其作为
5c(和E5 %组T>‘在线校准试验的参照组"见图 I 中
虚线框部分#&以 5c(相对于 E5 的校准结果和 5c(相
对于激光干涉仪的校准结果进行比较&以验证本文方法
的可行性’ 验证系统构成如图 !所示’

图 !#试验验证系统构成
a*V=!#56),927*6/47),623*Y127*/+ 2+G F,1*4*627*/+ -\-7,9

激励源的运动导致监测点+%,处产生位移变化&
5c(和E5同步采集这一位移变化&在各自系统中记录
位移变化的序列数据’ 同时&激光干涉仪作为对照传感
器"6/9[21*-/+ -,+-/1&(5#以更高频率$更高准确度对监
测点的位移进行测量&并记录用于验证的参照数据序列’
对 5c(和E5进行匹配和数据分析&计算 5c(的计量性
能指标%同时&以 (5 为基准分析 5c(的计量性能&通过
比较验证本文方法的可行性’

=;在线校准数据分析方法

在位移数据采集过程中&由于不同传感器间采样频
率和时滞特征的差异&5c(与 E5 数据序列间往往存在
明显的位置偏差&可能对校准结果产生较大影响’ 为此&
需要对校准数据序列进行匹配&以得到+同名点,对&并
通过统计学分析方法得到 5c(的线性度$示值误差等校
准结果’

=@<;基于特征点的分段匹配算法

在时间序列数据匹配方面&常用的有基于欧氏
"L063*G,2+#距离度量的匹配算法和利用动态时间规整
" G\+29*67*9,]21[*+V& >PM# 的 匹 配 算 法’ 其 中&
L063*G,2+方法要求所匹配的数据序列具有相同的长度&
对时间序列的突变点和错位也很敏感%而>PM方法对采
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样序列进行匹配的时间复杂度较高’ 针对在线校准需
求&本文提出了一种准确$高效的基于特征点分段的匹配
算法’

图 @所示为 5c(与 E5 的数据序列&设 5c(数据序
列为!

‘JP&&P%&.&P. "&#
E5数据序列为!
WJY&&Y%&.&YO "%#

式中! .为 5c(采样点数%O为E5采样点数’

图 @#5c(与E5的输出序列
a*V=@#5c(2+G E5 /07[07-,1*,-

考虑到 %序列峰值$谷值处特征较为明显&可将其作
为特征点优先匹配&再处理特征点之间数据&以提高匹配
准确性’ 然而&采用直接求极值提取特征点的方法无法
避免激励源信号噪声引入的异常数据干扰’ 因此需对算
法进行优化&加入数据筛查过程以去除伪特征点’

首先&对 5c(采样序列进行平滑!

PG3J$
[

0JR[
P3V0a0P’. "I#

其中!
[J"0P’. R&#a% "!#

式中!0P’.为平滑尺度&其大小与激励信号保持时间$频
率和采样频率有关&实际应用中宜针对不同传感器和激
励源特性来确定%PG3为平滑后的数据&将序列 ‘G中的极
值点依次保存&并找出该点对应的原序列采样数据P3&以
P3作为真实特征点’ 同样&对DC序列按上述方法进行操
作&得到特征点提取结果如图 $所示’

图 $#特征点提取结果
a*V=$#a,2701,[/*+7-,̂71267*/+

以特征点为节点对序列进行分段&% 连续特征点之
间的序列段作为分段区间’ 设采集到的特征点总数为
#&为不失数据完整性&将 % 序列起始点均设为序列初始
特征点+"&将序列终止点设为序列最后一个特征点 +#V&&

则 %初始序列被分为#V&段’
设输入为 5c(采样序列上任意一点P3&目标输出为

E5上与P3相匹配的点Y[&[表示其为 E5 采样序列的第 [
个采样点’

根据P3的位置信息对照特征点序列定位出待匹配点
P3所属的特征区间&设其位于原始采样序列的第;段&则[
由式"@# 确定’

[J
"3R+;R&# b"+G;R+G;R&#

"+;R+;R&#
V+G;R& "@#

为直观显示匹配效果&在 5c(待匹配序列任意区间
中随机选取 &%个采样点进行匹配&结果如图 N所示’

图 N#随机点匹配结果
a*V=N#E2+G/9[/*+79276)*+V

由图 N可知&基于特征点的分段匹配对传感器采样
频率漂移具有良好的适应性’ 通过此方法&对任意 5c(
测量数据均可在E5序列中找到相应的匹配点’

=@=;传感器的计量特性分析

基本误差和线性度是线位移传感器的重要计量指
标&文献(H)中给出了实验室条件下线位移传感器计量
性能分析和校准的标准方法’ 限于在线校准的现场条
件&本文提出以下计量特性分析方法’

按图 !搭建T>‘在线校准数据采集系统&同时获取
5c(和E5的输出数据序列’ 利用特征点分段匹配算法
进行匹配&并将输出结果划分为 -"-为自然数&按文献
(H) 建议值为 &&# 个区间&整理得到数据序列cJ%&&%%&
.&%-和 & J&&&&%&.&&-’ &3"3J&&%&.-# 为E5在第3
个区间中输出值的平均值"简称 E5 的第 3个校准点#&
%3"3J&&%&.&-# 为 5c(在第的3个区间中输出值的平
均值"简称 5c(的第3个校准点#&利用最小二乘法计算
得到参比直线方程c3Jc" V#&3&求出 5c(第3个校准点
的拟合输出值c3后&取式"$#中绝对值最大者为传感器
的线性度’

M3J
%3Rc3
cSC

b&""!&*k&&%&.&< "$#

令%3[为 5c(在第3个区间中的第 [个输出值&其中
[J&&%&.&7&7为 5c(原始数据中处于第 3个区间的
数据个数’ 根据参比直线方程求出 5c(在第3个校准点
处的拟合输出值c3后&取式"N#中绝对值最大者为传感
器的基本误差’
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*3[J
%3[Rc3
cSC

b&""! "N#

式中!cSC 为T>‘满量程输出’

=@A;传感器测量结果的统计特性
M3$*3[的大小反映了 5c(各点测量结果偏离参比直

线的程度&其值越小&表明传感器测量结果的线性度和示
值误差越小&传感器计量性能越好’

对于能直接以数字方式或其他方式输出长度尺寸的
位移传感器&除了可以采用式"N#计算基本误差外&也可
从统计学角度&分析 5c(与 E5 数据序列的线性相关性
和拟合残差的统计特性&以评估待 5c(的线性度和示值
准确性’

此处设FJQ&&Q%&.&Q.&cJ%&&%%&.&%.分别代表匹
配后的 5c(和 E5 数据序列&则 F与 c的线性相关系
数为!

DJ
CQ%
C槡 QQ C槡 %%

"H#

其中&

CQ%J$
.

3J&
"Q3R&Q#"%3R&%#&

CQQJ$
.

3J&
"Q3R&Q#

%&C%%J$
.

3J&
"%3R&%#

%’

拟合残差的统计特性分析及可视化表示&可以直
观地反映 5c(和E5数据序列的一致程度’ 以E5数据
作为拟合目标数据&% 数据序列的线性关系可以表示
为!cJ+" V+&FV’&其中’是随机误差项&与散点图中
各点偏离拟合直线的竖直距离有关’ 对于线性模型&
应满足 ’Z-""&)%#&且 )% 越小&线性模型的线性度
越好’

实际应用中&对拟合残差样本数据进行统计分析&得

到残差的统计直方图’ 同时计算拟合残差均值F和实验

方差 C%&以F和 C% 作为总体均值$和方差)% 的估计&可
构造出正态分布 -"$&)%# 图’ 根据 % 图的一致性可直
观分析 5c(与E5计量性能的一致程度’

A;实验与讨论

A@<;实验条件及激励源布置

依据图 !布置试验装置&其中&简支梁模型桥长 @ 9&
模型框架高 &;I@ 9&宽 ";’ 9&梁体选用多槽结构铝型
材&便于传感器安装&具体参数如表 &所示’

采用 5PUD>‘D5P型 T>‘作为 E5&经溯源性校
准&其主要参数如表 % 所示’ 数据采集单元采用与
T>‘相配套的 aQE?UPaQED.D&A"& 型在线监测数据
采集仪’

表 <;简支梁模型桥性能参数
>’70"<;E$,*0"#3**)/+"(7"’,,)("07/$(%"

*"/.)/,’&2"*’/’,"+"/#

名称 参数

主体材质 铝合金"$"$IDP@#

弹性模量 $;’"Ld&" <A9%

泊松比 ";II

抗剪模量 %;@HLd&" <A9%

张力强度 &;H@Ld";H <A9%

压服强度 &;!@Ld"H <A9%

表 =;D!Q性能参数
>’70"=;?"/.)/,’&2"*’/’,"+"/#).+5"D!Q

名称 参数

测量范围 c轴!b%!e%! 99%F轴!b&@e&@ 99

响应频率 p%@ SW

测量精度 ";& 99

线性度 ";H’$!

基本误差 &;@N!!

##以T\5,*X*ZU&!"D%""精密型电动平移台为激励源&
通过控制软件将一组随机数序列转化为运动控制参数&
将其传入 c5_’"I" 运动控制卡并驱动线性模组&用于模
拟通行车辆的组合加载效应’ 激励源相关性能参数如表
I所示’

表 A;激励源"精密型电动平移台H?<C:O=::#性能参数
>’70"A;?"/.)/,’&2"*’/’,"+"/#).+5""B2$+’+$)&

#)3/2""*/"2$#$)&"0"2+/$2+/’&#0’+$)&#+’%"H?<C:O=::#

名称 参数

行程 %"" 99

台面承载 I" CV

分辨率 %" #9

最大速度 %" 99A-

重复定位精度 @ #9

直线度 $ #9

回程间隙 % #9

##在激励源布置及T>‘安装方面&参考文献(%%)的方
法&将T>‘接收端安装于靠近激励源位置的桥身上&将
发射端固定于远离激励源一侧的模型桥支座上’

A@=;D!Q校准与验证试验

采集 5c($E5及(5原始数据&利用前述算法分别对
5c(DE5和 5c(D(5 %组序列进行匹配&获取经配对的位
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移数据集&并分别建立散点图&如图 H所示’ 图 H"2#为共
同激励源条件下 5c(与 E5 位移测量结果的散点图&
图 H"Y#为 5c(与 (5 位移测量结果的散点图’ 比较可
知&尽管 %图中散点分布情况有差异&但直线拟合的结果
具有良好的一致性’

图 H#采样序列数据拟合
a*V=H#>2724*77*+V/4-29[3*+V-,1*,-

对 %组数据线性拟合的残差进行分析&绘制残差分
布图及统计直方图&如图 ’ 所示’ 由图 ’"2#e"Y#可知&
5c(DE5和 5c(D(5 线性拟合的残差主要分布于"b%)&
%)#区间&据统计比例分别为 ’H;I%!和 ’N;H"!’

图 ’#数据序列拟合残差的统计分布
a*V=’#>*-71*Y07*/+ /44*77*+V1,-*G023-

##从图 ’"6#e"G#比较发现&%组残差分布的规律性因

E5和(5计量性能的差异而不同&且实际残差的统计直
方图并非严格的正态分布&而是正偏态分布&相比而言
5c(DE5拟合残差的统计直方图偏度更大’ 这说明&-06
非线性会因E5的非线性原因而被进一步放大’

对于 5c(传感器&分别以E5和(5的比对测量结果
作为参考值&根据最小二乘法计算得到参比直线方程的
斜率#和截距c"&按式"$#e"H#计算 5c(线性度$基本
误差$相关系数等参数&结果如表 !所示’

分析表 !数据可知&% 组试验数据的线性拟合参数
和相关系数具有较好的一致性%从线性度和基本误差结
果看&%组试验所得结果的偏差小于 &!%从残差分析结
果看&% 组试验数据拟合残差的统计特征基本一致性也
较好’ 这表明用经溯源校准的同类传感器作为 E5&在现
场环境中对-06进行在线校准具有可行性’ 同时&E5 本
身的线性度和基本误差&将可能对在线校准目标传感器
的相应指标起到放大作用’

C;结;;论

针对在用桥梁结构监测系统 T>‘难以实现现场在
线校准的问题&提出了一种基于数据匹配的T>‘在线校
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### 表 C;校准试验和验证试验中主要的统计学参数
>’70"C;Q’$&#+’+$#+$2’0*’/’,"+"/#$&2’0$7/’+$)&’&(G"/$.$2’+$)&+"#+#

名称 组别
拟合斜率
#

拟合截距
c"

相关系数
线性度A
!

基本误差A
!

残差均值A
99

残差标准差A
99

校准试验 5c(DE5 ";’" b";N’ ";’$$ $;H@ H;H" b";""% % ";"%@ %

验证试验 5c(D(5 ";’% b";$’ ";’$I @;H’ N;H@ b";""! % ";"%$ @

准方法’ 以公路桥梁挠度形变检测为目标场景&以简支
梁模型桥为试验平台搭建了基于 T>‘的挠度形变监测
系统&并在该系统上进行了 T>‘在线校准试验’ 同时&
为验证在线校准方法的可行性&利用激光干涉仪搭建了
对照验证系统’ 通过对上述一系列试验结果的分析可以
得到如下结论!在给定共同激励源条件下&通过对参考
T>‘和待校准 T>‘数据序列的匹配和分析&可以实现
待校准T>‘的在线校准%此方法与实验室状态下的传感
器校准结果有良好的一致性&且具有现场在线实施的良
好适用性’
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