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紧凑型 � �� � 快速轴流二氧化碳激光器

右立深 祝有信 刘家燕 李玉兰 董效鑫 徐 敏

�中国科学院长春光学精密机械研究所
,

长春 ��� �� ��

摘要 介绍了紧凑型 �� � � 快速轴流二氧化碳激光器
。

着重描述了该激光器的结

构设计和主要功能
�
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激光器在多种应用领域 已经成为一种重要的工具
。

对于激光切割
、

焊接
、

打孔和金属表面

热处理等应用过程
,

经常需要大功率的激光器
,

在这种情况卞
,

快速轴流 � �
�

激光器
,

由于其

高功率
、

高效率和高光束质量
,

越来越受到世人的瞩 目
,

已经成为应用最为广泛的工业用激光

加工光源
〔‘一 �〕。

本文对我们已研制成功的紧凑型 �� � � 快速轴流 ��
�

激光器的基本结构和主要性能做

简单介绍
。

� 激光器的结构

激光器分为激光头和电控系统两大部分
�
激光头主要包括激光谐振腔

、

气体流动循环系统

及冷却系统
�
电控系统主要包括直流高压电源

、

真空电子管
、

控制信
一

号单元
、

放电电流控制系

统
、

联锁保护单元和中央控制系统
。

参见图 �
。

为使结构变得紧凑
,

激光谐振腔采用一次折叠结钩
,

输出镜
、

全反镜和两块折反

镜分别固定在低膨胀合金支撑的两块立板上
。

放电区共四段
,

每段长度 � �� � �
,

谐振腔光学

长度 � � � � � �
,

激光头的长度仅为 � �。。� �
。

镜座和气体放电管连接等均采用模块式结构
,

安

装和维修十分方便
。

气体的流动循环 由一台罗茨泵推动来实现
,

在罗茨泵的出口和入 口处各有

一套热交换器对工作气体进行冷却
,

送气和 回气管路采用软管连接
。

罗茨泵在使用上采取了专

门措施
,

避免 了罗茨泵向系统返油的可能性
。

电控系统的结构原理见图 �
。

升压变压器与整流滤波单元一起构成高压直流电源
。

高压直

流电源
、

气体放电管
、

匹配电阻
、

真空管和放电电流控制系统串联构成气体放电主 回路
。

为实现

激光器激光连续输出时不同功率水平以及不同状态的脉冲和超脉冲输出
,

放电电流控 制系统
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∗ 图 2 电控系统的结构原理
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实施控制作用在放电管中实现不同强度的连续和不同状态的脉冲放电
。

放电电流控制系统由

控制信号单元入口
、

取样
、

比较放大
、

功率放大和调整元件等部分构成
。

控制信号单元的核心是

一套带有外部输入的单片机系统
,

在脉冲和超脉冲状态下工作时
,

脉冲的特征参量直接山健盘

输入
,

单片机产生相应的信号后经强度调整和光电隔离输入放电电流控制系统的控制信号单

元入 口
。

中央控制系统可自动完成开机和关机全部操作过程
。

3 激光器的主要性能

该激光器额定连续输出功率 50 O W
,

最大连续输出功率 600 W
,

可以长时间连续工作
,

功

率不稳定度小于 士2 %
。

激光输出以基模为主
,

发散角小于 2 mr ad
,

光束指向稳定性好
,

可采用

连续
、

脉冲和超脉冲三种方式工作
,

激光输出脉冲频率量大 2000 H
z ,

脉冲占空 比 10 % 一”%

可调
。

激光器输出为与水平方向成 450 角的线偏振光
,

它易于转变为圆偏振光
。

激光器内部配

置有光闸
、

H
e
一

N
e

激光同光路指示和激光功率显示等系统
,

为激光器的使用带来了便利
。

4 总 结

我们研制的紧凑型 50 O W 快速轴流 CO
:
激光器是以工业应用为 目标设计的

,

其结构和性

能充分考虑了工业应用的具体要求
。

在设计过程中
,

借鉴了国外多种高水平激光器的优点
,

整

机具有很强的实用性
。
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棱镜的动态成像特征

马 军

(中国科学院长春光学精密机械研究所
,

长春13。。22)

摘要 从理论上对反射镜的动态成像进行分析研究
,

导出棱镜转动时像运动的几

种重要形式
,

并 由此出发对陵镜的动态特性进行全面描述
,

使得对其研究更加简捷
、

系

统
。
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,

特征方向

1 日 1
.
吉 ,

J ,

J 吕 ‘J

反射棱镜(简称棱镜)
,

主要用作光路折转
、

转像及光学扫描等
。

应用方式很多
,

但就实质而

言不外乎动态和静态两大方面的应用
。

其实静态应用中也包含棱镜的动态内容
、

可见用好棱镜

的关键在于把握其动态特性
。

棱镜位于平行光路中时其物像共扼关系为
A , ,

~ S R S
一 ,滩[‘〕 ( l )

式中
:A 为物矢量

,

A 扩为棱镜运动时的像
,

S 表示棱镜旋转运动的旋转矩阵

s = s (夕
,

a
) 一 E + P sin a + P

Z
(1 一 eosa)

S
一 ‘

= S 一 S (P
,

一 a ) = E 一 P sin a + P
,

( 1 一 eo sa )
(1 一 l )

其中
:a
为棱镜被转动的角度

,
P 为转动时的转轴方向 P 〔单位矢量〕所对应的矩阵

,

称为转轴

矩阵

一 P
二
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二

P
,
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为 p 在直角坐标系
。x y : 三轴上的坐标值

。
o x y

z 一般取为物坐际
,

物坐标经棱镜(注
:

这时 凌镜处于初始状态称为零位)成像为像坐标 ol 了了zl
,

方法可参阅文献〔l〕
,

亦为直角坐标

系
,

可见物像坐标之间的关系为线性变换关系

(i‘j
‘
k

,
) = ( 艺jk ) R ( l 一 3)

(i jk ) 为物坐标基底
,

(i’/ k
’

) 为像坐标基底
,

R 为坐标基底间的变换矩阵
,

称为作用矩阵
,

由线

性代数知识
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