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为了实现四路相干光的相位控制，在两

路相干光相位控制实验的基础上，我们研制

了-个接收器三个振动调制和伺服控制系统

(图 1) 。氮一氛激光分束成四元线性阵，用望

远镜获得远场条纹分布， 接收器为 6199 光电

倍增管， 前面有小的狭缝。 相位振动调制及

控制相移器用 PZT 圆筒形压电陶瓷。 调制

频率取在压电陶瓷轴向主共振频率上，三个

压电陶瓷的主共振频率分别为 32 千赫、 57

千赫、66 千赫p 每路控制伺服电路见图 1 (功。
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图 1 四路相干光相位控制实验

(α) 光路图 (b) 每路伺服控制系统方框图

工作时，振荡器产生的电压经过功率放

大后加到压电陶瓷上， 压电陶瓷振动调制光

路中的相位(光程差)，接收器接收到调制引

起远场条纹变化产生的信号。 如果光路中有，

其他扰动，那么相敏放大器将感受到扰动产

生的信号变化并给出误差信号，经直流放大

器加到压电陶瓷上，以补偿扰动相位起伏。

实验结果见图 2。 图 2 (α) 为光路中有

热风扰动控制环闭路时的远场条纹照片，叉

丝稳定在亮纹中心上，条纹形状保持不变。当

控制环开路有扰动时，条纹形状随时间变化

如图 2(b) 所示，叉丝不在亮纹中心。 光路中

用电热丝加热，扰动较大时， 控制环闭路条纹

仍旧变化，系统未能稳定控制。 实验表明，该

控制系统对于小扰动工作是成功的， 对于更

大的扰动，控制系统各环节还有待进一步改

进。 L该实验于 1970 年完成的)
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图 2 四路线性阵远场条纹

(α) 伺服控制系统工作

(光路中有热风扰动) j

(b) 伺服控制系统不工

作(有扰动)
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