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传感器

传感器测量精度逐步提升
干扰效应会降低光学距离测量的可重复性 ， 现在选择聚焦范围的堡盟激光测距传感器能够

提供更加可靠的测量结果 。
更多精彩请扫描二维码

堡盟激光测距传感器具有不同的聚焦范围
，
从 ０ ． ７ｍ 的分辨率开始 ，

重复精度为 ０ ． １ ｍ
，
最大测量距

离为 ７０ ｍｍ

光 测距传感器可实现分辨率小于

ｉ？Ｃ ｌｍ 的高精度距离和位置测量 ， 然

而在实践 中 ， 降低光学距离测量可重复

性的干扰效应是存在的 。 通过可选择的

聚焦范围 ， 堡盟 ＯＭ ７０ 激光测距传感器

能够提供更好的局部可重复精度 ， 确保

在 自 动测量任务 中 获得更可靠的 测量结

果和更高的过程可靠性 。

只有 当物体上测量点的位置不 发生

改变时 ， 才能达到激光测距传感器数据

表 中 常被 用 作精度衡量标准 的分辨率 ，

而当 测量点的横向位置发生改变时 ， 局

部的可重复性对于测量结果 的准确性便

至关重要 ， 而这种重复精度总是 比分辨

率差 。

光学测量系统的局部可重复性在很

大程度上取决于待测 物 体 的 表 面 均 勻

性 ， 由于表面的结构不 同 ， 该值在实践

中很难确定 。 反射率 、 颜色或表面纹理

的 微小变 化 会对 测 量结果 产生 重大 影

响 ， 对 比度高 的涂层 、 拉丝或镀锌金属

表面 以及彩色结构 的天然材料 ， 包括蚀

刻 电路板都是对光学要求严格 的表面 。

不均匀表面对测量结果 的影 响程度取决

于在物体上反射的激光光斑的大小 ， 这

个点越小 ， 不均匀表面对测量结果 的影

响就越小 。 由于来 自 传感器 中激光二极

管的光必须通过透镜聚焦 ， 因此光斑尺

寸会随着测量范围 发生变化 ， 在光学系

统的焦点处 ， 激光光斑是最小的 ， 只有

在传感器焦点周 围 的 区域 即聚焦 区域 中

测量待测物体 ， 才能获得最可靠的 测量

结果 。

选择聚焦区域获得可靠结果

为 了适应各种物体大小 、 不 同 的物

体 几何形状 以及设备 中 可 能 出 现 的安

装情况 ， 必须选择
一

个能够完美应对各

种物距和物体尺寸 ， 同 时符合所需测量

精度要求 的传感器 ， 为此堡盟提供 了从

７ ０
￣

 １ ５ ００ ｍｍ 的六种测量范围 的激光测

距传感器 ， 针对 ７０
、

丨 ４０
、

２ ５ ０
、

６ ０ ０ 和

１ ０ ０ ０ ７ ｍｍ 的 测量范 围 ， 分别都有可选

择的聚焦范 围 。 如果要在应用 程序 中分

析整个测量范围 内 的测量值 ， 就应该选

择聚焦范 围 在测量范 围 末端 的传感器 。

堡盟的 测距传感器结合了高精度测量技

术和 自 动化行业 中 的 易操作性 ， 由于分

辨率高达 〇 ． ７ ｍ
， 线性偏差只有 ０ ． ０ ６％

，

因 此可 以用 它来测量元件 ， 并对物体或

夹具进行高精度 的 定位 。 据制 迨商称 ，

即使在温度波动或外部光线变化的情况

下 ， 这些传感器也能确保极高 的工艺可

靠性 ， 而测量距离可达 １ ５ ０ ０ ｍｍ
。
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