
第一图书网, tushu007.com
<<高精度海洋重力测量理论与方法>>

图书基本信息

书名：<<高精度海洋重力测量理论与方法>>

13位ISBN编号：9787564130015

10位ISBN编号：7564130016

出版时间：2011-9

出版时间：东南大学出版社

作者：赵池航

页数：130

版权说明：本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问：http://www.tushu007.com

Page 1



第一图书网, tushu007.com
<<高精度海洋重力测量理论与方法>>

内容概要

由赵池航编著的《高精度海洋重力测量理论与方法》围绕高精度海洋重力测量理论与方法展开研究，
首先详细论述了国内外海洋重力仪的发展及研究现状，其次建立了方位捷联陀螺稳定平台系统误差模
型、石英振梁式重力传感器原理误差模型和基于时间序列分析理论的石英振梁式重力传感器输出信号
模型，最后研究了基于估计理论的高精度海洋重力仪实时数据处理方法。

《高精度海洋重力测量理论与方法》可以供从事水下运载工具(水下测量船、水下游览船和水下自主作
业机器人)导航专业的研究生参考，也可以作为从事海洋油气田勘探和海洋地热资源勘察的工程技术人
员的参考书。
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章节摘录

版权页：   插图：   加工工艺引起的误差分析 振梁式石英重力传感器一般采用各项异性蚀刻技术进行
加工，石英晶体的各向异性蚀刻有反应离子蚀刻和化学蚀刻两种方法。
等离子体蚀刻技术利用的是等离子体取代化学腐蚀液，该工艺用作微机械加工所得到的外形不受基片
的晶向控制，等离子体不会给微结构带来大的应力，但设备比较复杂且很多参数必须控制。
等离子体蚀刻的典型参数是气体的性质和流量、基片性质和面积、电极结构、激励电磁参数和真空室
的外形等，不同组合会产生不同的腐蚀过程。
从微机械加工的观点来看，腐蚀深度只有几十微米是太有限了，要利用反应离子蚀刻工艺来各向异性
蚀刻几百微米的凹槽还需要作进一步的研究。
因此，在我国现在加工工艺中，具有高速、各向异性和可选择性的等离子微机械加工工艺还有待开发
。
化学蚀刻技术是指石英晶体的蚀刻速度依赖于被腐蚀面的晶向，被腐蚀晶面的原子密度是决定因素，
腐蚀速度最慢的对应的是最密的面。
 上述化学反应式中的SiF4在室温条件下是气体，在有HF的溶液中来不及挥发便与HF生成络合物。
 腐蚀速率取决于腐蚀液的组成及温度，腐蚀表面的性质依赖于腐蚀液中的正离子的数量及温度。
带H+的腐蚀液有台阶但无坑点，带NH4+的腐蚀液有台阶和坑点（25℃时比55℃时的坑点少），带K+
的腐蚀液无台阶且在25℃时无坑点。
最终石英片的厚度根据腐蚀时间来确定，这就要求精确监控腐蚀液温度，温度变化1℃，腐蚀速率会
产生0.1 mm／min的变化。
因此，与离子体刻蚀技术相比，化学刻蚀的腐蚀速率快，各向异性好且成本较低。
 石英振梁式重力传感器机械结构中的石英摆片，是由一批石英晶片加工而成，结构完全相同，性能容
易匹配。
虽然其结构比较简单，但是石英摆片具有三维结构，厚度为几百微米，且要求腐蚀速度的各向异性大
，因此，利用化学蚀刻技术来加工石英摆片，包括：基片加工、沉积保护膜、光刻、化学各向异性刻
蚀等工序。
每一步都很重要，如果石英摆片表面缺陷多，表面有划痕，腐蚀后这些划痕会加宽加深，影响石英摆
片的表面平整度；如果基片清洗不干净，石英摆片表面的尘埃会减小石英与保护膜之间的附着力，保
护膜附着力不好，会导致刻蚀石英摆片的失败。
但是，所有工序中最关键的是化学各向异性刻蚀工艺，其腐蚀速度取决于腐蚀液的组成及温度，温度
越高，腐蚀速度越快。
石英晶片的两面首先进行金属化（铬一金金属层）处理，用光刻技术将石英晶片的金属化层加工得到
蚀刻掩膜。
在这个情形下，石英晶片两面的掩膜形状是不同的，第一面是石英谐振器振动音叉的掩膜，第二面是
挠性支承的掩膜。
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