
第 22卷　第 2期
2009年 2月

传 感 技 术 学 报
CHIN ES E JOURNAL OF S ENSORS AND ACTUA TORS

Vol . 22　No. 2
Feb. 2009

Dynamic Modeling of Acceleration Sensor Based on Generalized Least Square Method

YA N G Zhao2x i n , D U Hong2mi an 3 , FA N J i ng2bi ao , ZU J i ng
( N ational Key L aboratory For Elect ronic Measurement Technology , N ort h Universit y of China , Tai y uan 030051 , China)

Abstract :For t he important role of mat hematical model in data p rocessing of dynamic calibration and com2
bining t he experimental data of dynamically calibrating acceleration sensor test system based on t he Hop2
kinson bar ,a generalized least square met hod of dynamic model is int roduced. And using Matlab/ Simulink

simulation module to simulate and verify t he result , t he result s show t hat t his time domain data2processing

met hod is p rovided wit h t he characteristics of simplicity and accuracy , it is quite suitable for t he establish2
ment of differential equation model in dynamic calibration process.
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摘　要 :针对数学模型在动态校准实验数据处理中的重要地位 ,结合 Hopkinson杆对加速度传感器测试系统动态校准所得

实验数据 ,介绍了一种基于广义最小二乘法的动态数学模型建立方法。并利用 Matlab/ Simulink模块进行了仿真验证 ,由仿

真结果表明该时间域数据处理方法具有简洁性、准确性的特点 ,特别适合于动态校准中建立差分方程模型。
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　　加速度传感器作为一类重要的传感器 , 被广泛

地应用于航空航天、交通运输、建筑及机器人等领

域。加速度传感器性能包括静态和动态两个方面。

目前国内外对其静态特性研究已较为深入和全面 ,

但其针对瞬态过程参数测量的动态测试研究尚不成

熟。而测试系统动态测量的核心问题是研究测试系

统的动态特性和改进动态特性的方法。所以 , 对加

速度传感器动态性能的研究就显得非常重要。

加速度传感器数学模型是描述传感器输入、输

出以及结构参数之间的动态关系的一个或一组方程

式。它包含那些决定系统本质属性的重要因素 ,可

以反映各主要因素之间的逻辑关系和数学关系[1 ]。

基于动态数学模型可以设计和研制模拟电路网络或

数字运算环节去提高响应的快速性 , 修正动态误

差 , 实现动态解耦等[2 ]。神经网络的出现为建模技

术带来了新的思想 ,近几年神经网络 ( neural net2
work ,NN) 被用于建模中并取得了一定的研究成

果。但在对于加速度传感器动态建模时神经网络全

局搜索能力差、收敛速度慢 ,结果易陷入局部极值 ,

单独使用神经网络效果不是很理想 ;而传统的建模

方法存在模型阶次计算量大、阶次高、病态严重等问

题。本文采用一种特殊白化滤波器的广义最小二乘

法[3 ] , 能够避免因方程组病态严重所引起的数值病

态问题从而提高了解的精度 ,且较易实现递推算法 ,

适合参数化系统模型辨识的场合 ,可用于动态、静

态、线性、非线性系统。

文章从实验研究入手基于 Matlab/ Simulink建

立以加速度传感器为主的测试系统动态数学模型与

模型仿真框架 ,实现模型框架的可重复使用性 ,为今

后的控制设计与仿真研究奠定基础。此外 ,在模型



框架的基础上 ,利用 Matlab中的非线性控制设计模

块[4 ] ,可以实现参数的优化设计及仿真。

1　辨识理论

1 . 1　线性差分方程模型

单输入单输出线性定常系统得差分方程模型[5 ] :

A ( d- 1 ) y ( k) = B ( d- 1 ) u( k) (1)

其带噪声的观测方程可写为 :

A ( d- 1 ) z ( k) = B ( d- 1 ) u( k) +ε( k) (2)

式中 :

u( k) ———系统输入观测量 ;

z ( k) ———系统输出观测量 ;

ε( k) ———残差 ;

A ( d- 1 ) = 1 + a1 d- 1 + a2 d- 2 + ⋯+ an d - n (3)

B ( d- 1 ) = b0 + b1 d- 1 + b2 d- 2 + ⋯+ bn d - n (4)

式中 :

d- 1 ———后移位算符 ;

n———模型阶次

要求根据给定的观测序列{ u( k) } , { z ( k) } ( k =

1 ,2 , ⋯, N 0 ) 确定模型的阶次 n̂ ,并求出该阶模型参

数的最小二乘估计。在输入测量噪声可忽略的情况

下 ,假设输出端的干扰是一零均值白噪声 ,如图 1所

示。则有

1
A ( d- 1 )
ε( k) = e( k) (5)

图 1　输出端干扰为白噪声时的系统方块图

由此白化滤波器为 :

c( d- 1 ) = 1/ A ( d- 1 ) (6)

采用这种白化滤波器时无需估计白化滤波器的

参数 ci 和阶次 p 。这样既使算法大为简化 ,又避免

了由于白化滤波器阶次的估计不当带来的误差 ,从

而提高了计算的精度。

1 . 2　动态校准建模步骤

在动态校准实验数据处理中 ,最重要的一步是

建立全面描述被校传感器的动态数学模型。系统的

静、动态性能指标 ,应该从它的数学模型中计算才比

较合理[ 6 ]。

具体计算步骤如下 :

①由实验观测数据 u( k) 、z ( k) , (其中 u( k) 为

系统输入观测量 ; z ( k) 为系统输出观测量) 采用

“能同时辨识线性差分方程模型阶次和参数的方

法”,要求根据给定的观测序列 ,确定模型的阶次

n̂ ,并求出该模型参数的最小二乘估计。假定 n̂ Φ
v ,并定义 :

θ( n) = [ bn a nbn- 1 an- 1 ⋯b1 a1 b0 ] ;

e = [ε( n + 1)ε( n + 2) ⋯ε( n + N) ] ; N = N0 - v

　　通过由输入输出信号构成的信息矩阵 D ,

D =

u(1) - z (1) u(2) - z (2) ⋯ u( v + 1) - z ( v + 1)

u(2) - z (2) u(3) - z (3) ⋯ u( v + 2) - z ( v + 2)

⋯ ⋯ ⋯ ⋯ ⋯ ⋯ ⋯

u( N) - z ( N) u( N + 1) - z ( N + 1) ⋯ u( v + N) - z ( v + N)

,

运用镜像映射法对 D阵进行三角化 ,即对 D左乘正交变换阵 H ,使得 D 3 = HD =

R

⋯

O

, R为M阶上三角阵

R =

d1 × × × ×

0 d2 × × ×

0 0 d3 × ×

⋯ ⋯ ⋯ ⋯ ×

0 0 0 ⋯ dM

,化为分块矩阵 ,则 R =

Rn - z n C1

O g n C2

O O C3

,令θ= [θ( n) T 　1　O]T ,并定义指标

函数 为 :J (θ( n) ) = eTe , 则 当 θ( n) 为 最 小 二 乘 估 计 时 , J (θ( n) ) 为 最 小。J ( n) = eTe =

Rn - z n C1

O g n C2

O O C3

θ( n)

1

O 2

=

Rnθ( n) - z n

gn

O 2

= [ Rnθ( n) - z ( n) ]T [ Rnθ( n) - z ( n) ] + g T
n g n显然 ,当

Rnθ( n) = z n 时 , J (θ( n) ) 为最小。求出参数的最小二乘估计 âLS 、̂bLS ,作为迭代运算的初值 ,即令 âLS = â
(1)

②设迭代第 l次时 ,求得 :

â
(1)

= â
( l)
1 　̂a

( l)
2 ⋯̂a

( l)
n

T , b̂
( l) = b̂

( l)
0 　̂b

( l)
1 ⋯̂b

( l)
n

T
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　　由此可计算

ẑ
( l) ( k) = z ( k) / Â

( l) ( d- 1 ) , û
( l) ( k) = u( k) / Â

( l) ( d- 1 )

即 ẑ
( l) ( k) = - â

( l) ẑ
( l) ( k - 1) - ⋯- â

( l)
n ẑ

( l) ( k - n) + z ( k)

û
( l) ( k) = - â

( l) û
( l) ( k - 1) - ⋯ - â

( l)
n û

( l) ( k - n) +

u( k) 　( k = 0 ,1 , ⋯, N 0 )

③ 由 { û
( l) ( k) ,ẑ

( l) ( k) , k = 0 ,1 ,⋯, N0 }{ û
( l) ( k) ,

ẑ
( l) ( k) , k = 0 ,1 ,⋯, N0 }序列 ,对下式作最小二乘估计 :

A ( d- 1 ) ẑ
( l) ( k) = B ( d- 1 ) û

( l) ( k) + e( k)

求得参数 â
( l+1) 与 b̂

( l+1) 。

④令 l = l + 1 ,回到第二步 ,直至迭代收敛或达

到最大迭代次数为止。

2　动态校准过程

2 . 1　加速度传感器的动态校准

实验所用的冲击装置如图 2所示 ,主要由霍晋

金森杆、数字示波器和计算机系统组成。

图 2　霍晋金森杆冲击校准系统

端部具有一定锥度的弹体在 (0. 05～0. 8 MPa)

压缩空气推动下垂直撞击铝垫 ,撞击使霍普金森杆

中产生一右行半正弦压应力脉冲。被校加速度计通

过螺栓固联在安装座端面 ,安装座表面轴线方向贴

有反射光栅 ,另一端面通过真空夹具紧密吸合于霍

普金森杆末端[7 ]。当压应力脉冲在安装座自由端反

射为拉伸脉冲 ,并当入射压力脉冲与反射拉伸脉冲

叠加后在霍普金森杆与安装座衔接面处出现净拉力

时 ,安装座和被校加速度计将带着陷入其中的动量

飞离 ,加速度计获得加速运动。

采用差动式激光多普勒测速仪可以精确测出加

速度激励的绝对量值和真实波形 ,传感器座带着固

定在其表面的光栅飞离霍晋金森杆时 ,衍射光将产

生多普勒频移 ,频移量Δf ( t) 与光栅运动速度 v ( t)

成简单的线性关系[8 ]

v ( t) =
λ

2sinθ
Δf ( t) (7)

其中 ,λ为入射光波长 ,θ为入射角。

采用光栅 ,光栅的衍射公式如下[9 ] :

dsinθ= ( m - n)λ (8)

其中 , d为光栅常数 , m , n为光栅衍射级数。对速度

v ( t) 进行一次微分即可获得激励加速度 a( t) 。

2 . 2　加速度传感器的动态系统的建模与仿真

这里对丹麦 B &K公司的 4367 压电式加速度

传感器进行动态校准实验 ,获得实验数据。由这组

实验数据便可建立差分方程 (3阶模型) :

y ( t) - 1 . 29251 y ( k - 1) - 0 . 21584 ( k - 2) +

0 . 54329 ( k - 3) = 0. 03815 x ( k) + 0. 02498 x ( k - 1) -

0. 00573 x ( k - 2) - 0. 02819 x ( k - 3) (9)

由差分方程转化为连续的传递函数采用双线性

变换 ,这种变换要求采样频率较高 ,否则变换误差较

大。在本文中采样频率为 1 M Hz满足精度要求 ,予

以采用。

传递函数为 :

　　G( s) =
0 . 03565s3 + 2 . 12441 ×104 s2 + 9 . 19022 ×1011 s + 2 . 33708 ×1017

1 . 53338s3 + 1 . 22764 ×107 s2 + 1 . 17386 ×1012 s + 2 . 79482 ×1017 (10)

　　利用 Matlab/ Simulink对该系统进行建模和仿

真 , 由于篇幅有限 , 在这里就没有给出所有子模块

的内部封装图 , 而只是给出了总的系统仿真模型 ,

如图 3所示。其中主要包括 : 输入源子模块 ( From

图 3　压电式加速度传感器建模仿真图

Workplace ) 、传递函数子模块 ( Transfer2fan) 、接

收器子模块 ( To Workplace) 。仿真算法采用二/三

阶龙格—库塔算法[10 ]。其中传递函数模块 ( Trans2
fer Fcn)中各个参数为式 (10)各阶系数 ,通过仿真

研究 ,得到系统的时域仿真波形 ,最终结果在显示器

模块 (Scope)中显示 ,如图 4所示。图 4中曲线 1为

图 4　压电式加速度传感器冲击响应
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实验曲线 ,曲线 2为模型计算曲线。

由图 4可以看出实验曲线和模型计算曲线相当

吻合 ,说明用上述 3 阶模型描述该加速度传感器的

动态性能是合适的。

实验 FF T频率特性曲线如图 5所示 ,模型计算

的特性曲线图 6所示。

图 5　压电式加速度传感器对数频率特性曲线(实验 FFT计算)

图 6　压电式加速度传感器对数频率特性曲线(模型 FFT计算)

由图 5和图 6中可以看出由被校准系统输入和

输出信号的离散采样值 ,用快速傅立叶变换 ( FFT)算

法计算的系统频率特性和用时间域建模方法建立的

动态数学模型计算的频率特性是有较大差别的。由

实验数据用 FFT算法计算的系统频率特性曲线不光

滑和不规则 ,而模型计算的频率特性曲线比较光滑而

有规则。这些差别从许多计算结果可以明显地看出

是由测量噪声造成的。因为被校准系统的输入输出

信号的离散采样值是带有测量噪声的 ,所以 ,用 FFT

算法计算的系统频率特性曲线也是带有测量噪声的 ,

这些噪声使曲线变得不光滑和不规则。而时间域建

模方法却能消除或减弱测量噪声的影响 ,所以 ,用模

型计算的频率特性曲线比较光滑而有规则 ,这是符合

实际系统的真实性能的。基于上述原因采用图 6的

频率特性曲线进行动态性能指标分析。

2 . 3　加速度传感器的动态性能指标

频域的动态性能指标中最常见的是通频带ωb

(或在对数幅频特性曲线上衰减 3 dB)。对于仪表与

传感器较实用的是工作频带ωg ,即幅值误差为±5 %

或±10 % (或其他规定 ,例如对较高的为 1 %或 2 %

等)的两种工作频带 w g1或 w g2

[11 ]。

由图 6的频率特性曲线可求出压电式压力传感

器的频域动态性能指标为 :幅值误差为 ±10 %的工

作频带为ωg1 = 6. 387 k Hz ,幅值误差为 ±5 %的工

作频带为ωg2 = 4. 39 k Hz ,谐振频率为ωx = 23. 15

k Hz ,谐振峰值为 A m = 7. 457。

3　结束语

本文基于 Matlab/ Simulink运用特殊白化滤波

器的广义最小二乘法 ,结合 Hop kinson杆加速度传

感器的动态校准的具体问题 ,建立了以传感器为主

的测试系统的动态模型 ,实现了加速度传感器系统

模型框架 ,仿真结果表明 :Matlab/ Simulink对于复

杂的传感器系统来说是一种很好的仿真工具。并且

通过仿真波形的分析也验证了特殊白化滤波器的广

义最小二乘法 ,可以大大简化建模过程 ,同时具有

较好的收敛性 ,适合于动态校准实验数据处理中建

立差分方程模型。

参考文献 :

[ 1 ] 　黄俊钦. 测试系统动力学[ M ] . 北京 : 国防工业出版社. 1996.

[ 2 ] 　俞阿龙. 基于遗传神经网络的加速度传感器动态建模方法
[J ] . 仪器仪表学报 , 2006 ,27 (3) :315.

[ 3 ] 　Slotine JJ E ,Li W . Applied Nonlinear Cont rol [ M ] . Engle2
wood Cliff s , USA∶Prentice2Hall , 1991.

[ 4 ] 　魏巍. MA TL AB 控制工具箱技术手册[ M ] . 北京 : 国防工业
出版社 ,2004.

[ 5 ] 　黄俊钦. 测试系统动力学[ M] . 北京 : 国防工业出版社 , 1996.

[6 ] 　张爱萍 ,张志杰. 压力传感器的动态校准与性能改进[J ] .华北
工学院学报 ,1998 ,19 (1) :829.

[ 7 ] 　Link Alf red , von Martens Hans2J urgen . Accelerometer Iden2
tification Using Shock Excitation [ J ] . Measurement , 2004 ,
(35) :1912199.

[ 8 ] 　岳临萍 ,孙德宏 ,丛荣葵 ,靳兆录 ,刁鲁南 ,李刚. 多普勒激光测
量仪原理简析及应用[J ] .应用天地 ,2007 ,26 (12) :65.

[ 9 ] 　梁志国 ,李新良 ,孙　宇 ,连大鸿. 激光干涉法一次冲击加速度
计动态特性校准[J ] . 测试技术学报 ,2004 ,18 (2) :1342135.

[ 10 ] 　唐良宝 ,包居敏. 基于 MA TL AB 的水轮机调节系统仿真分
析[J ] . 仿真技术 , 2007 ,23 (7) :255.

[ 11 ] 　黄俊钦 ,顾健雄. 高 g值加速度计和压力式力传感器的动态
校准[J ] . 计量学报 ,2001 ,22 (4) :303.

杨兆欣 (19822) ,男 ,山西太谷人 ,中北大
学硕士研究生 ,专业为测试计量技术及
仪器 ,研究方向为加速度传感器动态建
模与修正 ,tutu198210 @sina. com

杜红棉 (19772) ,女 ,辽宁省锦州市人 ,中
北大学副教授 ,研究方向为虚拟测试 ,

duhongmian @nuc. edu. cn

891 传　感　技　术　学　报 2009年


