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采用三线位置敏感探测器定位模型分析光斑
对定位精度的影响
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摘要　在实际测量中，由于光斑具有一定尺寸和不对称性，在很大程度上影响了位置敏感探测器（ＰＳＤ）的定位精

度。根据激光光束高斯能连续分布的特征，建立了一种三线ＰＳＤ定位模型，可以根据光斑的形状解算出该光斑特

征状态下的定位误差。实验验证了该ＰＳＤ定位模型的有效性。在激光三角测量法中采用该定位模型可以很好地

补偿由于光斑自身不均匀性、传输过程中光斑尺寸变化以及激光与待测物体互作用产生的散斑所引入的定位误

差，有效提高测量精度。实验中可以补偿的误差达到０．０７ｍｍ。
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１　引　　言
在现代机械化的工业生产中，几何尺寸和表面

轮廓的测量非常重要，测量精度直接影响产品的整

体性能。随着工业自动化程度的提高，人们对测量

技术提出了越来越高的要求，使这一技术向高精度、

小型化、在线实时无接触测量的方向发展。在许多

生产流水线上，例如造纸业的成品纸张厚度及其均

匀性检测、印钞行业钞票厚薄的实时监测并控制、电

路板生产中敷铜反馈制作工艺以及薄膜厚度生产控

制等。基于位置敏感探测器（ＰＳＤ）激光测微头能够

很好地满足在线实时测量要求，但测量精度受激光

光斑的影响。为了提高测微头精度，有必要对光斑

的影响展开系统的研究，在分析不同大小和形状激

光光斑对ＰＳＤ定位精度影响的基础上，提出有效的
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改进措施。

２　ＰＳＤ的定位原理

ＰＳＤ
［１］是２０世纪８０年代发展起来的一种基于

横向光电效应的新型位置传感器件，具有响应快、精

度高、信号调理电路简单等优点。

ＰＳＤ结构如图１所示。当半导体的ＰＮ结或

肖特基（Ｓｃｈｏｔｔｋｙ）结受到非均匀光照射时，除了在

结的两边存在纵向光电效应外，结平面内还存在光

电势的降落，从而在ＰＳＤ两端产生光电流犐１，犐２，当

一光线入射在ＰＳＤ的正中央处时犐１＝犐２，而当光束

入射到距中央点狓处时，犐１，犐２ 不再相等，狓与犐１，

犐２ 的关系可表示为

狓＝犔
犐２－犐１

犐１－犐２
． （１）

图１ 实际ＰＳＤ的结构

Ｆｉｇ．１ ＳｔｒｕｃｔｕｒｅｏｆＰＳＤ

３　光斑大小对ＰＳＤ定位精度的影响

ＰＳＤ的定位精度是保证激光测距精度的关键，

而（１）式是在假设器件自身没有噪声且入射光是一

理想光线的情况下推出来的。实际上器件线性度会

造成影响［２，３］，自身存在的噪声，也会对定位精度有

影响［４］，ＰＳＤ测量状态下受到背景光场的干扰
［５］，

入射光的模式和方向也会导致定位不准［６，７］，特别

是实际入射光束是具有一定形状和大小的，如果直

接将其看成理想光线，必将引入定位误差。吕爱民

等［８］曾经提出了双光束ＰＳＤ定位模型，并用该模型

分析了光斑对定位精度的影响。但该模型是建立在

光斑能量相对均匀的前提下，当采用激光光束时，由

于其能量不均匀，呈高斯分布，主能量高度集中在中

央。因此根据激光光斑特征提出了一种三光线

ＰＳＤ定位模型，并在此模型基础上建立了真实激光

光斑ＰＳＤ定位模型。

３．１　三光线犘犛犇定位模型

为了讨论激光光斑大小对ＰＳＤ定位精度的影

响，将入射到ＰＳＤ的光束分成三束光束进行讨论，

如图２所示。一半径为犪的光束可简化看作如图２

所示的１，２，３束同时入射ＰＳＤ感光表面的光线，而

整个光束的中心为光束２所在位置。每束光线均会

在ＰＳＤ两端产生光电流，分别设为：犐１１，犐１２，犐２１，犐２２，

犐３１，犐３２。光束１～３分别产生的总光电流设为犐１犣，

犐２犣，犐３犣，即

犐１犣 ＝犐１１＋犐１２

犐２犣 ＝犐２１＋犐２２

犐３犣 ＝犐３１＋犐

烅

烄

烆 ３２

。 （２）

图２ 三光线入射模型

Ｆｉｇ．２ Ｔｈｒｅｅｒａｙｍｏｄｅｌ

从ＰＳＤ两端流出的光电流为

犐１ ＝犐１１＋犐２１＋犐３１

犐２ ＝犐１２＋犐２２＋犐
｛

３２

． （３）

根据（１）式可得到

狓′＝
（狓－犪）犐１犣＋狓犐２犣＋（狓＋犪）犐３犣

犐１犣＋犐２犣＋犐３犣
， （４）

式中狓′为实际由ＰＳＤ两端出射的电流计算所得的

光束中心位置。狓为光斑的几何中心。则两者的定

位误差为

Δ＝狓′－狓＝
（狓－犪）犐１犣＋狓犐２犣＋（狓＋犪）犐３犣

犐１犣＋犐２犣＋犐３犣
－

狓＝
犪（犐３犣－犐１犣）

犐１犣＋犐２犣＋犐３犣
＝
犪（犐３犣－犐１犣）

犐１＋犐２
（５）

　　从（５）式分析可知，ＰＳＤ定位误差与激光光斑

半径成正比，光斑越大，引入的定位误差可能也越

大；但当光斑以几何中心对称分布时，无论光斑大小

如何，其定位误差也为零；当光斑不以几何中心对称

分布时，将引入定位误差。

３．２　实际光斑犘犛犇定位模型

以三条光线ＰＳＤ定位模型为基础，可以认为实

际光斑就是足够多三光线定位模型的集合。由于

ＰＳＤ存在一定的分辨率（可设为犪１），表明ＰＳＤ对

在分辨率内移动的光束是不敏感的。假设一束具有

几何大小的光束入射到ＰＳＤ上，可以将该光束分为

５５９
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２狀＋１束光束。光斑几何中心位置处的光束设为第

犻束光束，由第犻束光束向两侧每隔犪１ 看成一束光

束。如图３所示，激光束从第犻束光束向右侧依次

为第犻＋１，犻＋２，…，犻＋狀束光束；向左侧依次为第犻

－１，犻－２，…，犻－狀束光束。每一束光束将分别引起

ＰＳＤ 上的两路电流，分别设为：犐犻１，犐犻２，犐（犻＋１）１，

犐（犻＋１）２，犐（犻－１）１，犐（犻－１）２，…，犐（犻＋狀）１，犐（犻＋狀）２，犐（犻－狀）１，

犐（犻－狀）２，每一束光束的总的光生电流为：犐犻犣，犐（犻＋１）犣，

犐（犻－１）犣，…，犐（犻＋狀）犣，犐（犻－狀）犣。同理可得

犐１ ＝犐犻１＋犐（犻＋１）１＋犐（犻－１）１＋…＋犐（犻＋狀）１＋犐（犻－狀）１，

犐２ ＝犐犻２＋犐（犻＋１）２＋犐（犻－１）２＋…＋犐（犻＋狀）２＋犐（犻－狀）２
｛ ，

（６）

狓′＝犔（犐２－犐１／犐２＋犐１）。 （７）

图３ 光斑模型示意图

Ｆｉｇ．３ Ｉｌｌｕｓｔｒａｔｉｏｎｏｆｔｈｅｓｐｏｔｍｏｄｅｌ

　　关于第犻束光束对称的两束光束均可以看作图

２中的第１，２，３束光束，那么所有的２狀＋１束光束

引起的总定位误差为

Δ＝狓′－狓＝
犪１［犐（犻＋１）犣－犐（犻－１）犣］＋犪２［犐（犻＋２）犣－犐（犻－２）犣］＋…＋犪狀［犐（犻＋狀）犣－犐（犻－狀）犣］

犐１犣＋犐２犣＋…＋犐（犻－１）犣＋犐犻犣 ＋犐（犻＋１）犣＋…＋犐（２犻＋１）犣
， （８）

其中犪１ 为第犻±１束光束到第犻束光束的距离；犪２ 为第犻±２束光束到第犻束光束的距离；…犪狀 为第犻±狀束

光束到第犻束光束的距离，即犪犻＝犻犪１（犻＝１，２，…，狀）。可得

Δ＝
犪１｛［犐（犻＋１）犣－犐（犻－１）犣］＋２［犐（犻＋２）犣－犐（犻－２）犣］＋…＋狀［犐（犻＋狀）犣－犐（犻－狀）犣］｝

犐１犣＋犐２犣＋…＋犐（犻－１）犣＋犐犻犣 ＋犐（犻＋１）犣＋…＋犐（２犻＋１）犣
． （９）

　　当入射光束为光强相对于光束几何中心成完全

对称分布时，有

犐（犻＋１）犣－犐（犻－１）犣 ＝犐（犻＋２）犣－犐（犻－２）犣 ＝

… ＝犐（犻＋狀）犣－犐（犻－狀）犣， （１０）

将（１０）式代入（９）式可得Δ＝０，说明此时光斑大小对

ＰＳＤ的定位精度没有影响。而当入射光束的光强不

相对于中心对称时，可得Δ≠０，表明此时光斑对定位

精度有影响，其尺寸大小对应（９）式中的狀，光斑半径

越大，表明狀越大，对定位误差的贡献也越大。

４　实验与分析

为了验证三线模型的有效性和误差补偿思想的

可行性，设计了如图４所示的激光三角法
［９］测量改

进实验系统光路图。激光器发出的激光通过整形透

镜组，照射在待侧面犆上，反射后通过１×成像透

镜，在分光镜处被分为两束，一束照射在线阵ＣＣＤ

上，另一束照射在ＰＳＤ上。可以认为分光镜分出的

两束光具有相同的特性，根据照射在ＣＣＤ上的光斑

形状，可以算出定位误差Δ。

图５是在线阵ＣＣＤ上采集的激光光斑的光强

分布图，其特征总趋势呈带有噪声的高斯分布。由

于激光光束自身不对称性，光束传输引入尺寸改变

图４ 实验系统原理图

Ｆｉｇ．４ Ｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｓｅｔｕｐ

图５ 激光光斑光强分布曲线

Ｆｉｇ．５ Ｌａｓｅｒｓｐｏｔｉｎｔｅｎｓｉｔｙｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎ

和噪声以及光与物体相互作用引起的散斑噪声，光

斑特征发生了不同的改变，均会引入一定的定位误
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差。无论光斑特征怎样，只要不随时间发生改变，均

可利用三光线ＰＳＤ定位模型有效解算出对应状态

下的定位误差值。

实验中，犆为基准面，即为高斯光束的束腰处。

待测面相对位置从 犆１ 经 犆 移到犆２，每次移动

０．１ｍｍ，并用计量光栅记录位移真值狓０，根据ＰＳＤ

上的光斑位置就可以分别算出移动对应位值的Δ

值。图６是分别用 ＨｅＮｅ激光和半导体激光器进

行实验采集到的一系列光斑的光强分布曲线并用三

光线ＰＳＤ定位模型解算的定位误差分布。图６（ａ）

是在－５ｍｍ，－２．５ｍｍ，０ｍｍ，２．５ｍｍ，５ｍｍ位置

采集的 ＨｅＮｅ激光光斑，呈现出较好的对称性，它

所对应的定位误差如图６（ｂ）虚线所示。定位误差

呈无规则波动特征，这是因为在光斑对称性较好的

条件下，散斑是影响定位精度的主要因素。图６（ｃ）

是在－５ｍｍ，－２．５ｍｍ，０ｍｍ，２．５ｍｍ，５ｍｍ位置

采集的固体激光光斑，可以看出对称性不如 ＨｅＮｅ

激光，其定位误差如图６（ｂ）中实线所示。在光斑较

大且不对称时定位误差很大，达到７０μｍ。可以看

出，光斑不对称性是影响定位精度的主要因素，而由

于半导体激光的相干性不如 ＨｅＮｅ激光，因此其散

斑引起的定位误差相对小些。利用三光线ＰＳＤ定

位模型可以实现ＰＳＤ定位误差补偿。如果在获取

Δ的同时，根据（１）式计算出ＰＳＤ对应位置的定位

值狓，这两者是一一对应的关系，这样就可根据误差

补偿的思想，解出对应位置的定位真实值狓′。图７

是用半导体激光光源获取的误差补偿曲线。

图６ 不同激光产生的光斑及定位误差

Ｆｉｇ．６ Ｓｐｏｔｓａｎｄｐｏｓｉｔｉｏｎｉｎｇｅｒｒｏｒｏｆｄｉｆｆｅｒｅｎｔｌａｓｅｒｓ

　　从图中可看出，如果测量值经过补偿后，确实很

接近于计量光栅表征的真实值，则在实际应用测量

时，可去掉图４中ＣＣＤ和分光镜。如果将图７所示

的误差补偿曲线以表的形式存在ＰＳＤ测量系统的

数据处理单元中，由ＰＳＤ得到测量值，通过查表法

实时补偿Δ值，即可获得更为准确的定位值，有效

提高ＰＳＤ的定位精度。

５　结　　论

通过分析激光高斯光束特征，建立了三光线

ＰＳＤ定位模型，并在此基础上推出了实际光斑ＰＳＤ

定位模型。用设计的实验验证了三光线ＰＳＤ定位

模型的有效性，并从实验分析可知，尽管激光器自身

光束存在非对称性，光束传输中引起光斑的尺寸大

小改变，激光与物体相互作用会引起散斑效应，影响
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图７ 误差补偿曲线

Ｆｉｇ．７ Ｅｒｒｏｒｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ

ＰＳＤ的定位精度，但只要知道最终在ＰＳＤ上的光斑

特征，总可以用三光线ＰＳＤ定位模型解算出各光斑

状态下的定位误差；如果利用三光线ＰＳＤ定位模型

事先测出位置和对应的定位误差并以表的形式存入

ＰＳＤ信号处理系统中，就可以用查表法实现实时误

差补偿，从而有效提高ＰＳＤ的定位精度。
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