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摘要　基于光纤光栅应变传感的基本原理以及粘弹性力学的基本理论，建立了一种简化的光纤光栅应变传感器

光 力转换的时变方程。方程的建立忽略封装基体和纤芯的粘弹性力学行为，同时综合考虑观测环境 封装基体

粘结层（或涂层）光纤纤芯之间的弹性和粘弹性力学耦合机制。所建立的方程既包含了传感器的所有几何特征参

数和力学特征参数，又可大为简化光 力转换的时变分析过程，从而为光纤光栅应变传感应用于大型工程结构健康

监测的长期性能评估（包括参数标定、信号校正、精度分析及误差估算）提供较为可靠、实用、简便的理论分析工具。
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１　引　　言

受工程结构健康监测骤然兴起以及光通讯技术

成熟发展的内外驱动，光纤传感因其具有耐腐蚀、体

积小巧、抗电磁干扰以及可进行分布式检测等众多

优势，成为近年来发展迅猛、引人注目的新兴检测技

术。其中又以对光纤（光栅）应变传感的应用研究最

为活跃，广泛应用于航天、交通、土木、化工、电力和

医学等各领域，用于检测结构应变，或通过应变这一

基本参量转换而来的结构位移、变形、渗透、振动和

损伤等多种力学特征参量［１～４］。光纤光栅应变传感

技术的出现及其在关键技术上的不断突破，为推动

整个光纤技术逾越式发展的主导力量。

光纤光栅应变传感的光 力转换关系，是指待观

测的环境应变与光纤光栅中心反射波长之间的关

系。这一转换关系，是传感器优化设计、信号分析、

参数标定、精度分析或误差估算的基本理论依据。

光纤光栅传感器因灵敏度高、结构简单可靠、可复

用，因而特别适于大型工程结构的健康监测。大型
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工程结构的使用寿命一般较长。杭州湾跨海大桥的

设计使用年限达一百年以上［５］，三峡工程则为千年

之计［６］。另一方面，光纤光栅传感器的封装连接材

料，目前普遍为聚合物。或整个封装结构完全由聚

合物基复合材料构成。而聚合物显著特点之一，是

其力学性能与荷载历程有关，即会随时间而发生改

变［７，８］，从而产生光纤应变传感光 力转换的时变效

应。因此，当光纤光栅应变传感应用于大型工程结

构时，应考虑这种效应的出现。

文献［９，１０］分别采用基于布里渊散射的分布式

光纤应变传感实验，以及白光干涉光纤应变传感实

验，证实了光纤聚合物保护层时变效应的存在。文

献［１１］基于Ａｎｓａｒｉ
［１２］光纤应变传递分析模型，并试

图视整个传感器各组成结构均为粘弹性体，建立了

光纤光栅应变传递的时变模型。结构粘弹性问题的

求解，通常要涉及到拉普拉斯变换及反其变换，求解

过程一般比较复杂。同时，材料粘弹性参数的可靠

测试亦非常困难。而实际上，封装基体和光纤纤芯

分别为金属和无机材料，两者弹性模量与粘结层或

光纤涂层存在数量级之差。因此，实际分析时可忽

略这两者的粘弹性力学行为，仅考虑粘结层或光纤

涂层的时变特性，由此可大大简化时变参数的测试

以及光 力转换的分析过程。另外，Ａｎｓａｒｉｉ
［１２］应变

传递模型不考虑基体与光纤之间的力学耦合机制。

依据力学的基本认识，任何可靠、实用的力学模型的

建立，均应反映分析结构内部及其与环境之间相互

作用的力学机制。据此建立的力学模型，应包括结

构的主要力学特征参数和几何特征参数［１３］。本文

基于光纤光栅应变传感的基本原理以及粘弹性力学

的基本理论，综合考虑观测环境 封装基体 粘结层

（或涂层）光纤纤芯之间的弹性和粘弹性力学耦合

机制，同时忽略封装基体和纤芯的粘弹性力学行为，

建立一种简化的光纤光栅应变传感器光 力转换的

时变方程，为光纤光栅应变传感应用于大型工程结

构健康监测的长期性能评估（包括参数标定、信号校

正、精度分析及误差估算）提供较为可靠、实用、简便

的理论分析工具。

２　光 力转换的时变方程

２．１　分析模型与本构关系

分析模型的内容包括：传感器的结构、结构的力

学状态以及力学行为特性。传感器的基本结构同文

献［１３］所示结构的力学状态，仍假定为封装基体 粘

结层（或光纤涂层）光纤纤芯紧密结合、变形协调，

如图１所示。

图１ 传感器变形位移示意图

Ｆｉｇ．１ Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｄｅｆｏｒｍｅｄ

ｄｉｓｐｌａｃｅｍｅｎｔｏｆｓｅｎｓｏｒ

图１中，Δ犝ｅ（狓，狋），Δ犝ｃ（狓，狋）和Δ犝ａ（狓，狋），分别表

示某时刻狋封装壳、纤芯的位移及两者的位移差，三

者满足

Δ犝ａ（狓，狋）＝Δ犝ｅ（狓，狋）－Δ犝ｃ（狓，狋）． （１）

在外力作用下，传感器各组成结构的力学行为特性

分别表现为：封装基体与纤芯为弹性，粘结层（或光

纤涂层）为粘弹性。各部分的力学行为分别遵从下

列本构关系：

σｅ（狓，狋）＝犈ｅεｅ（狓，狋）， （２）

σｃ（狓，狋）＝犈ｃεｃ（狓，狋）， （３）

γａ（狓，狉，狋）＝犑ａ（狋）ｄτａ（狓，狉，狋）＝

犑ａ（狋）τａ（狓，０）＋∫
狋

０

犑ａ（τ－σ）
τｅ（τ，σ）

σ
ｄτ． （４）

（２）～（４）式中σｅ（狓，狋）和εｅ（狓，狋）分别表示封装基体

的应力和应变，σｃ（狓，狋）和εｃ（狓，狋）分别表示纤芯的

应力和应变，τａ（狓，狉，狋），γａ（狓，狉，狋）和犑ａ（狋）为粘接层

的剪应力、剪应变和蠕变柔量，为卷积。

２．２　应变传递时变耦合方程

Δ犝ｅ（狓，狋），Δ犝ｃ（狓，狋）和Δ犝ａ（狓，狋）分别等于

Δ犝ｅ（狓，狋）＝∫
狓

０

εｅ（ξ，狋）ｄξ＝∫
狓

０

σｅ（ξ，狋）

犈ｅ
ｄξ， （５）

Δ犝ｃ（狓，狋）＝∫
狓

０

εｃ（ξ，狋）ｄξ＝∫
狓

０

σｃ（ξ，狋）

犈ｃ
ｄξ， （６）

Δ犝ａ（狓，狋）＝∫

狉
ａ

狉
ｃ

γａ（狓，狉，狋）ｄ狉． （７）

将（４）式代入（７）式有

Δ犝ａ（狓，狋）＝∫

狉
ａ

狉
ｃ

［犑ａ（狋）ｄτａ（狓，狉，狋）］ｄ狉＝

犑ａ（狋）ｄ∫

狉
ａ

狉
ｃ

［τａ（狓，狉，狋）］ｄ狉． （８）

６６９１
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将（５），（６），（８）式代入（１）式，并对狓求导可得

εｅ（狓，狋）－εｃ（狓，狋）＝犑ａ（狋）ｄ∫

狉
ａ

狉
ｃ

τａ（狓，狉，狋）

狓
ｄ狉．

（９）

　　在轴向狓处，在纤芯和封装壳中各取一微元

体，如图２所示。根据微元体轴向力的平衡，则有

狋ｅ
σｅ（狓，狋）

狓
＝τ（狓，狉ａ，狋）， （１０）

狉ｃ
σｃ（狓，狋）

狓
＝－２τ（狓，狉ｃ，狋）． （１１）

（１０）式和（１１）式反映了纤芯和封装基体之间的时变

应力耦合，式中狋ｅ＝（狉
２
ｅ－狉

２
ａ）／２狉ａ，τ（狓，狉ｃ，狋）和τ（狓，

狉ａ，狋）分别表示粘接层与纤芯、封装壳两组界面处的

剪应力。

图２ 封装壳和纤芯微元体示意图

Ｆｉｇ．２ Ｅｎｃａｐｓｓｕｌａｔｉｏｎｓｈｅｌｌａｎｄｆｉｂｅｒｃｏｒｅ

ｉｎｆｉｎｉｔｅｓｉｍａｌｅｌｅｍｅｎｔ

　　在粘接层中任取一微元体，采取与文献［１２］中

同样的假定和分析方法可得

狉τ（狓，狉，狋）＝狉ｃτ（狓，狉ｃ，狋）， （１２）

根据（９），（２），（３）式，以及（１０）～（１２）式，得应变传

递耦合时变方程

犑ａ（狋）犱［

３
εｃ（狓，狋）

狓
３
］－λ

２εｃ（狓，狋）

狓
＝０，（１３）

犑ａ（狋）犱［

３
εｅ（狓，狋）

狓
３

］－λ
２εｅ（狓，狋）

狓
＝０，（１４）

在（１３）式和（１４）式中

λ＝
２

（ｌｎ狉ａ－ｌｎ狉ｃ）
１

狉２ｃ犈ｃ
＋

１

２狉ａ狋ｅ犈（ ）槡 ｅ

．（１５）

２．３　时变耦合方程的求解

对（１３）式和（１４）式进行拉氏变换得


３
εｃ（狓，狊）

狓
３ －珔犽

２εｃ（狓，狊）

狓
＝０， （１６）


３
εｅ（狓，狊）

狓
３ －珔犽

２εｅ（狓，狊）

狓
＝０， （１７）

在（１６）式和（１７）式中，

珔犽＝
２

（ｌｎ狉ａ－ｌｎ狉ｃ）狊犑ａ（狊）
１

狉２ｃ犈ｃ
＋

１

２狉ａ狋ｅ犈（ ）槡 ｅ

．

（１８）

方程（１６）及（１７）的通解为

εｃ（狓，狊）＝犃１（狊）＋

犃２（狊）ｓｉｎｈ（珔犽狓）＋犃３（狊）ｃｏｓｈ（珔犽狓）， （１９）

εｅ（狓，狊）＝犅１（狊）＋

犅２（狊）ｓｉｎｈ（珔犽狓）＋犅３（狊）ｃｏｓｈ（珔犽狓）． （２０）

由（２）～（３）式，（１０）～（１２）式，进一步有

εｅ（狓）＝犅１（狊）＋

α［犃２（狊）ｓｉｎｈ（珔犽狓）＋犃３（狊）ｃｏｓｈ（珔犽狓）］． （２１）

　　根据模型的对称性、应变传递协调方程的特征，

考虑传感器与环境的协同作用，在任意环境应力作

用下，存在下述边界条件及变形协调条件

εｃ（犾ｓ，狋）＝０，　εｃ（０，狋）＝０， （２２）

εｃ（０，狋）＝εｅ（０，狋），　σｅ（犾ｓ，狋）＝σｍ（狋）．（２３）

在（２２）式和（２３）式中，犾ｓ为传感器长度之半，σｍ（ｔ）

为传感器两端所受外部应力。对（２２）式和（２３）式进

行拉氏变换得

εｃ（犾ｓ，狊）＝０，　εｃ（０，狊）＝０， （２４）

εｃ（０，狊）＝εｅ（０，狊），　σｅ（犾ｓ，狊）＝σｍ（狊），（２５）

另有

σｅ（犾ｓ，狋）＝犈ｅεｅ（犾ｓ，狋）， （２６）

εｍ（狋）＝犈ｅσｍ（狋）， （２７）

σｅ（犾ｓ，狊）＝犈ｅεｅ（犾ｓ，狊）， （２８）

σｍ（狊）＝犈ｅεｍ（狊）． （２９）

将（１９）式和（２１）式分别代入到（２４）～（２５）式，并利

用（２８）式和（２９）式可得

犃１（狊）＝珋βｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）εｍ（狊），　犃２（狊）＝０，（３０）

犃３（狊）＝－珋βεｍ（狊）， （３１）

犅１（狊）＝珋β［α＋ｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）－１］εｍ（狊）， （３２）

在（３０）～（３２）式中

珋
β＝－

１
（１－α）［１－ｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］

． （３３）

将犃１（狊），犃２（狊），犃３（狊），犅１（狊）分别代入（１９）式和

（２１）式得

εｃ（狓，狊）＝珋β［ｃｏｓｈ（珔犽狓）－ｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］εｍ（狊），（３４）

εｅ（狓，狊）＝

珋
β［αｃｏｓｈ（珔犽狓）＋１－α－ｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］εｍ（狊）．（３５）

对（３４）式和（３５）进行拉氏反变换（犔－），得光纤纤芯

和封装基材各点的应变分布

εｃ（狓，狋）＝－犔
－ 珋
β［ｃｏｓｈ（珔犽狓）－ｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］εｍ（狊｛ ｝），

（３６）

εｅ（狓，狊）＝

－犔
－ 珋
β［αｃｏｓｈ（珔犽狓）＋１－α－ｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］εｍ（狊｛ ｝），

（３７）

纤芯平均应变珋εｃ（狓，狋）为
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珋εｃ（狓，狋）＝
∫

犾
ｓ

０

εｃ（狓，狋）ｄ狓

犾ｓ
＝

－犔
－
珋
β［ｓｉｎｈ（珔犽犾ｓ）－珔犽犾ｓｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］

珔犽犾ｓ
εｍ（狊｛ ｝）．（３８）

根据（２９）式及（３４）式、（３５）式可得

εｃ（狓，狋）＝犑ｄ（狓，狋）ｄσｍ（狋）， （３９）

εｅ（狓，狋）＝犑ｄ（狓，狋）ｄσｍ（狋）， （４０）

在（３９）式和（４０）式中

犑ｄ（狓，狋）＝犔
１珚犑ｄ（狓，狊）， （４１）

犑ｄ（狓，狋）＝犔
１珚犑ｄ（狓，狊）， （４２）

在（４１）式和（４２）式中

珚犑ｄ（狓，狊）＝－
珋
β［ｃｏｓｈ（珔犽狓）－ｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］

狊犈ｅ
， （４３）

珚犑ｄ（狓，狊）＝－
珋
β［αｃｏｓｈ（珔犽狓）＋１－α－ｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］

狊犈ｅ
．

（４４）

在外界应力一定的情况下 ，光纤纤芯及封装基体应

变随时间的变化，是由于粘接层或光纤涂层粘弹性

行为导致的时变力学耦合引起，故定义犑ｄ（狓，狋）为

传感器结构系统分布式耦合蠕变柔量。

同样，根据（２９）式和（３８）式可得

珋εｃ（狓，狋）＝犑ｏ（狋）ｄσｍ（狋）， （４５）

并有

犑ｏ（狋）＝犔
－珚犑ｏ（狊）， （４６）

珚犑ｏ（狊）＝－
珋
β［ｓｉｎｈ（珔犽犾ｓ）－珔犽犾ｓｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］

狊珔犽犾ｓ犈ｅ
，（４７）

相似地，定义犑ｏ（狓，狋）为系统平均耦合蠕变柔量。

若传感器所受环境应力σｍ（狋）为

σｍ（狋）＝σｍ，狋≥０ （４８）

则有

σｍ（狊）＝犔σｍ（狋）＝
σｍ
狊
， （４９）

εｍ（狊）＝
σｍ
狊犈ｅ
． （５０）

根据（３８）式有

珋εｃ（狓，狊）＝－
珋
β［ｓｉｎｈ（珔犽犾ｓ）－珔犽犾ｓｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］εｍ（狊）

珔犽犾ｓ
，

（５１）

式中珋εｃ（狓，狊）为εｃ（狓，狊）在传感器长度范围的均值。

将（５０）式代入（３４），（３５），（５１）式有

εｃ（狓，狊）＝
珋
β［ｃｏｓｈ（珔犽狓）－ｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］σｍ

狊犈ｅ
， （５２）

εｅ（狓，狊）＝
珋
β［αｃｏｓｈ（珔犽狓）＋１－α－ｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］σｍ

狊犈ｅ
，

（５３）

珋εｃ（狓，狊）＝－
珋
β［ｓｉｎｈ（珔犽犾ｓ）－珔犽犾ｓｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］σｍ（狊）

珔犽犾ｓ犈ｅ
．

（５４）

根据拉氏变换的终值定理，以及材料粘弹性力学行

为的特性，存在

犑ａ（０）＝ｌｉｍ
狋→０
犑ａ（狋）＝ｌｉｍ

狊→∞
狊珚犑ａ（狊）＝

１

犌ａ
， （５５）

犑ａ（∞）＝ｌｉｍ
狋→∞
犑ａ（狋）＝ｌｉｍ

狊→０
狊珚犑ａ（狊）＝

１

犌∞
ａ

．（５６）

由（５４）～（５６）式有

珋εｃ（狓，０）＝ｌｉｍ
狋→０
珋εｃ（狓，狋）＝ｌｉｍ

狊→∞
狊珋εｃ（狓，狊）＝

－
ｌｉｍ
狊→∞

珋
βｐ［ｓｉｎｈ（ｌｉｍ

狊→∞

珔犽犾ｓ）－ｌｉｍ
狊→∞

珔犽犾ｓｃｏｓｈ（ｌｉｍ
狊→∞

珔犽犾ｓ）］εｍ

ｌｉｍ
狊→∞

珔犽犾ｓ
，

（５７）

ｌｉｍ
狊→∞

珔犽＝
２犌ａ

（ｌｎ狉ａ－ｌｎ狉ｃ）
［１
狉２ｃ犈ｃ

＋
１

２狉ａ狋ｅ犈ｅ槡 ］＝犽，

（５８）

ｌｉｍ
ｌｉｍ狊→β

珋
β＝

１
（α－１）［１－ｃｏｓｈ（犽犾ｓ）］

＝β， （５９）

εｍ ＝
σｍ
犈ｅ
， （６０）

珋εｃ（狓，∞）＝ｌｉｍ
狋→∞
珋εｃ（狓，狋）＝ｌｉｍ

狊→０
狊珋εｃ（狓，狊）＝

－
ｌｉｍ
狊→０

珋
β［ｓｉｎｈ（ｌｉｍ

狊→０

珔犽犾ｓ）－ｌｉｍ
狊→０

珔犽犾ｓｃｏｓｈ（ｌｉｍ
狊→０

珔犽犾ｓ）］εｍ

ｌｉｍ
狊→０

珔犽犾ｓ
，

（６１）

ｌｉｍ
狊→０

珔犽＝
２犌∞

ａ

（ｌｎ狉ａ－ｌｎ狉ｃ）
［１
狉２ｃ犈ｃ

＋
１

２狉ａ狋ｅ犈ｅ槡 ］＝犽∞，

（６２）

ｌｉｍ
ｌｉｍ狊→０

珋
β＝

１
（α－１）［１－ｃｏｓｈ（犽∞犾ｓ）］

＝β∞． （６３）

将（５８）～（５９）式、（６２）～（６３）式，分别代入式（５７），

（６１）式得

珋εｃ（狓，０）＝－β
［ｓｉｎｈ（犽犾ｓ）－犽犾ｓｃｏｓｈ（犽犾ｓ）］εｍ

犽犾ｓ
， （６４）

珋εｃ（狓，∞）＝－β
∞［ｓｉｎｈ（犽∞犾ｓ）－犽犾ｓｃｏｓｈ（犽∞犾ｓ）］εｍ

犽∞犾ｓ
．

（６５）

根据（５２）式和（５３）式，当σｍ（狋）＝σｍ（狋≥０）时，有

σｃ（狓，狊）＝－
珋
β［ｃｏｓｈ（珔犽狓）－ｃｏｓｈ（珋ε犾ｓ）］犈ｃσｍ

狊犈ｅ
， （６６）

σｅ（狓，狊）＝－
珋
β［αｃｏｓｈ（珋ε狓）＋１－α－ｃｏｓｈ（珋ε犾ｓ）］σｍ

狊
．

（６７）

（６６）式和（６７）式表明，即使施加于传感器的应力恒
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定不变，但传感器系统各组成结构的应力，会随时间

而改变。但传感器各部分结构应力的时变机制不

同。对于粘接层，纯粹为其粘弹性力学行为的表现，

而对于封装基体和光纤纤芯，则是它们与粘接层粘

弹性行为力学耦合的结果。

２．４　光 力转换的时变关系

在光纤为匀质、各向同性，且仅受轴向和径向荷

载作用时，光纤光栅中心反射波长λＢ 与光纤纤芯轴

向应变ε之间的关系为
［１４］

ΔλＢ ＝ （１－犘ｅ）λＢε， （６８）

式中λＢ 为光纤光栅中心反射波长，ΔλＢ 为在光纤轴

向应变为ε时λＢ 的移动值，犘ｅ为

犘ｅ＝ （狀
２／２）［犘１２－μ（犘１１＋犘１２）］， （６９）

在（６９）式中，犘１１和犘１２为纤芯的弹光系数，μ为泊松

比。将（３８）式、（６４）式与（６５）式分别代入上式，并引

入时间变量得

ΔλＢ（狋）＝ （１－犘ｅ）×

犔－
珋
β［ｓｉｎｈ（珔犽犾ｓ）－珔犽犾ｓｃｏｓｈ（珔犽犾ｓ）］

珔犽犾ｓ
εｍ（狊 ｝｛ ）λＢ，（７０）

ΔλＢ（０）＝ｌｉｍ
狋→０
ΔλＢ（狋）＝

（１－犘ｅ）β
［ｓｉｎｈ（犽犾ｓ）－犽犾ｓｃｏｓｈ（犽犾ｓ）］εｍ

犽犾ｓ
λＢ， （７１）

ΔλＢ（∞）＝ｌｉｍ
狋→０
ΔλＢ（狋）＝

（１－犘ｅ）β
∞［ｓｉｎｈ（犽∞犾ｓ）－犽犾ｓｃｏｓｈ（犽∞犾ｓ）］εｍ

犽∞犾ｓ
λＢ．

（７２）

（７０）式～（７２）式分别为光纤光栅应变传感器光 力

转换时变关系的任意解、瞬态解和稳态解。

２．５　光 力转换的时变分析及其可靠性

光 力转换的分析内容，包括互逆的两个方面，

即：已知传感器所在的环境应变εｍ（狋），确定光纤光

栅光中心反射波长随时间的变化ΔλＢ（狋），这首要是

为分析光 力转换方程的可靠性，进而分析光纤应变

传感器光 力转换的时变效应；反之，作为传感器观

测信号的分析、标定或精度分析、误差估算，则是根

据观测到的光中心反射波长的移动量ΔλＢ（狋），推算

观测应变的大小εｍ（狋），此过程亦可称之为传感器所

在环境应变的光时变反演。

光力转换分析结果的可靠性，取决于（７０）～

（７２）式中各参数的可靠性，包括传感器粘结材料粘

弹性模型的可靠性，以及应变传递关系瞬态解、即弹

性解的可靠性。

３　结　　论

基于光纤光栅应变传感的基本原理及粘弹性力

学的基本理论，建立了一种简化的光纤光栅应变传

感器光 力转换的时变方程。方程的建立忽略封装

基体和纤芯的粘弹性力学行为，同时综合考虑观测

环境 封装基体 粘结层（或涂层）光纤纤芯之间的

弹性和粘弹性力学耦合机制，使得建立的方程既包

含了传感器的所有几何特征参数和力学特征参数，

又可大大简化光 力转换的时变分析过程。解析了

光 力转换的时变机制，给出光 力转换时变关系的

任意解、瞬态解及稳态解，并对光 力转换方程的可

靠性进行了分析。
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２０１０年度“大珩杯”中国光学期刊优秀论文奖评选

　　为了提高中国光学期刊的学术水平和质量，吸引和催生优秀稿件，鼓励和培育优秀作者，促进中国光学

科技事业发展，在中国杰出的战略科学家、中国近代光学与光学工程的奠基人与组织领导者、中国光学学会

的创始人王大珩先生的支持下，中国光学学会决定组织学会主办的１０种期刊并邀请中国光学期刊网

（ｗｗｗ．ｏｐｔｉｃｓｊｏｕｒｎａｌ．ｎｅｔ）所有入网期刊参加２０１０年度“大珩杯”中国光学期刊优秀论文奖评选活动。

从发表在《光学学报》、《中国激光》等共计３９种期刊（包括增刊）２００７，２００８，２００９年的学术论文中评选

出优秀论文４０篇（简讯、消息、综述类论文和上一届已经获奖的论文不再参评）。

评选程序及日程

１）论文作者２０１０年５月３０日前提交申请材料（论文被引的材料和论文所在项目或课题获奖的证明）；

２）６月１０日前各编辑部组织汇总各项统计信息，经评选推荐交中国光学学会，同时提交推荐评选成员

名单；

３）６月１５日学会公布经遴选组成的评选委员会名单，并开始以网络通信方式组织网络投票评审；

４）７月１５日前评选结束，确定初步评选结果，并在中国光学学会网站（ｗｗｗ．ｃｎｃｏｓ．ｏｒｇ．ｃｎ）以及中国光

学期刊网站（ｗｗｗ．ｏｐｔｉｃｓｊｏｕｒｎａｌ．ｎｅｔ）上公示名单；公示期２周，接受异议投诉。如无论文抄袭、剽窃等学术

不端行为等举报或投诉，论文获奖生效。

５）８月１０日在中国光学学会网站、中国光学期刊网和各相关期刊及网站上公布获奖名单。８月下旬在

天津举办的中国光学学会２０１０年学术年会上，举行颁奖仪式。

联系方式

网址：中国光学学会ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｃｎｃｏｓ．ｏｒｇ

中国光学期刊网ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｏｐｔｉｃｓｊｏｕｒｎａｌ．ｎｅｔ／Ｄａｈｅｎｇ．ｈｔｍ

联系人：段家喜，庞　立

电　话：０２１６９９１８４２６０１０８２６１６６０４
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