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前　　言

　　ＧＢ／Ｔ２０４８５《振动与冲击传感器校准方法》预计结构由基本概念、绝对法校准、比较法校准和环境

模拟校准等大类以及以下几部分组成：

———第１部分：基本概念；

———第１１部分：激光干涉法振动绝对校准；

———第１２部分：互易法振动绝对校准；

———第１３部分：激光干涉法冲击绝对校准；

———第１５部分：激光干涉法角振动绝对校准；

———第２１部分：振动比较法校准；

———第２２部分：冲击比较法校准。

本部分是ＧＢ／Ｔ２０４８５的第１部分。

本部分等同采用ＩＳＯ１６０６３１：１９９８《振动与冲击传感器校准方法　第１部分：基本概念》（英文版）。

本部分等同翻译ＩＳＯ１６０６３１：１９９８。

为使用方便，本部分作了如下编辑性修改：

———“本国际标准”一词改为“本部分”；

———删除国际标准的前言；

———对ＩＳＯ１６０６３１：１９９８中引用的其他国际标准，有被等同采用为我国标准的，用我国标准代替

对应的国际标准，未被等同采用为我国标准的直接引用国际标准；

———４．３．６“磁灵敏度”中引入注释，表明所对应的国家标准（ＧＢ／Ｔ１３８２３．４）采用了旋转磁场方向

的测试方法。

本部分代替ＧＢ／Ｔ１３８２３．１—２００５《振动与冲击传感器的校准方法　第１部分：基本概念》。

与ＧＢ／Ｔ１３８２３．１—２００５相比，主要修改内容如下：

———修改了“前言”部分；

———对正文中引用标准做了相应调整。

本部分的附录Ａ为资料性附录。

本部分由全国机械振动、冲击与状态监测标准化技术委员会提出并归口。

本部分起草单位：中国计量科学研究院、北京市计量检测科学研究院。

本部分主要起草人：马明德、李学瑞、张宏宇、于梅、左爱斌。

本部分所代替标准的历次版本发布情况为：

———ＧＢ／Ｔ１３８２３．１—１９９３、ＧＢ／Ｔ１３８２３．１—２００５。
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引　　言

　　对于人或各类设备所遭受的冲击和振动进行精确测量的要求日益迫切，所以振动与冲击传感器的

校准已变得格外重要。关于这些校准已采用或推荐了一些方法，ＧＢ／Ｔ２０４８５的本部分对其中一些方

法进行了阐述。第５章介绍了几种方法，这些方法在振动与冲击传感器的绝对校准中已被证明是可

靠的。

本部分包含有振动与冲击两类传感器共同使用的校准方法，事实证明按照振动测量或冲击测量来

区分传感器是不切实际的。

本部分仅限于线性运动加速度、速度和位移传感器的校准；不涉及用于力、压力或应变测量的传感

器，当然其中一些传感器可能使用类似的方法进行校准。此外，本部分也不包括用于测量旋转振动的传

感器，因为目前此类传感器数量较少，其校准硬件和方法与本部分涉及的线运动传感器也有所不同。

本部分包括定义并叙述了作为基础的绝对校准方法。此外，在总则中还概括叙述了振动与冲击传

感器的多种校准方法，以及除灵敏度外其他测量特性的校准方法。为能实现已知准确度的校准，必须详

细规定仪器的技术要求和操作步骤。有关各种校准方法的上述信息将在ＧＢ／Ｔ２０４８５的后续部分详细

介绍。

传感器本身可作为一个单元进行校准，它可以包括连接电缆和／或一个适配装置。对校准系统必须

始终进行明确地说明。

本部分包括一个参考文献目录，正文中引用参考文献时以方括号中的数字表示。

Ⅱ
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振动与冲击传感器校准方法

第１部分：基本概念

１　范围

ＧＢ／Ｔ２０４８５的本部分规定了振动与冲击传感器的校准方法，包括灵敏度以及其他特性的测量

方法。

本部分推荐采用的一种绝对校准法为优先采用方法，还介绍了振动与冲击传感器的比较校准方法

（见５．３），更详尽的叙述见ＧＢ／Ｔ１３８２３及ＧＢ／Ｔ２０４８５的相关标准。

本部分适用于连续读出的直线运动加速度、速度及位移传感器的校准，并建议了优先采用的方法，

这种方法已被证明能给出可靠和可复现的结果。

本部分不适用于旋转式传感器的校准。

２　规范性引用文件

下列文件中的条款通过ＧＢ／Ｔ２０４８５的本部分的引用而成为本部分的条款。凡是注日期的引用文

件，其随后所有的修改单（不包括勘误的内容）或修订版均不适用于本部分，然而，鼓励根据本部分达成

协议的各方研究是否可使用这些文件的最新版本。凡是不注日期的引用文件，其最新版本适用于本

部分。

ＧＢ／Ｔ１１８２—１９９６　形状和位置公差　通则、定义、符号和图样表示法（ｅｑｖＩＳＯ１１０１：１９９６）

ＧＢ／Ｔ１３８２４—１９９２　对振动烈度测量仪的要求（ｅｑｖＩＳＯ２９５４：１９８７）

ＩＳＯ２０４１：１９９０　振动与冲击　术语

ＪＪＦ１０５９—１９９９　测量不确定度评定与表示（ＢＩＰＭ／ＩＥＣ／ＩＦＣＣ／ＩＳＯ／ＯＩＭＬ／ＩＵＰＡＣ，１９９５，ＩＤＴ）

３　术语和定义

ＩＳＯ２０４１：１９９０确立的及下列术语和定义适用于本部分。

３．１

　　传感器　狋狉犪狀狊犱狌犮犲狉

把被测量的机械运动（如给定方向的加速度），转换成可方便测量或记录的量的装置。

注：传感器可包括辅助设备，如适调放大器、必备的供电电源、必要的电子元件、输出指示器或记录器等。

３．１．１

　　工作范围　狅狆犲狉犪狋犻狀犵狉犪狀犵犲

传感器在指定允差限内可视为线性传感器的频率与幅值范围。

３．１．２

　　互易传感器　狉犲犮犻狆狉狅犮犪犾狋狉犪狀狊犱狌犮犲狉

双向机电传感器。对此类传感器施加的电流与其产生的力之比（此时传感器被约束使其速度为零）

等于对其施加的速度与其产生的电压之比（此时传感器处于开路状态，使其电流为零）。

例如：磁电与压电传感器。

３．１．３

　　不可逆传感器　狌狀犻犾犪狋犲狉犪犾狋狉犪狀狊犱狌犮犲狉

应变片作为敏感元件的传感器，此类传感器对施加的电激励不产生明显的机械响应。
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