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一种试验方法 

技术领域 

本发明涉及震动器测试领域，尤其是一种专门用于测试减震器阻力特性的试验方法。 

背景技术 

具有微米级和纳米级磁性粒子的磁性功能流体的减震器，其可以通过控制施加到磁性功

能流体的磁场的强度来控制减震阻力，从而控制减震器的减震效果。磁性功能流体中不同尺

寸结构的磁性颗粒的混合比是磁性功能流体中磁性粒子团簇的大小、磁性粒子之间的内聚力

以及磁性粒子受磁场强度产生磁场力的大小的主要影响因素。因此，磁性功能流体中微米级

磁性粒子与纳米级磁性粒子的混合比、电磁场强度、加载载荷大小对减震器的减震阻力特性

有着重要影响。工业上为了研究磁性功能流体中微米级磁性粒子与纳米级磁性粒子的混合比

对减震器的减震阻力特性的影响需要对减震器的减震阻力特性进行测试的试验台以及相应的

实验方法，而现有的测试减震器阻力特性的实验方法存在以下技术问题： 

1、对于位移变化的检测手段难以实现微小位移变化量的动态精确测试捕捉和信号搜集

传输，对于信号的分析智能化不足，无法保证测试结果的准确性和可信度。 

2、对震动器加载的载荷控制不够精确高效，加载载荷难以保持稳定，无法保证测试结果

的准确性和可信度。 

3、实现对包含有微米级和纳米级磁性粒子的磁性功能流体的减震器的阻力特性进行测

试，对精确度、灵敏度和抗干扰性要求较高，需要专门设计这种试验台以及相应的实验方法。 

 

发明内容 

为了解决上述技术问题本发明采用的技术方案如下： 

一种试验方法，所述试验台用专门用于测试包含有微米级和纳米级磁性粒子的磁性功能

流体的减震器的阻力特性，所述阻力特性是指减震器的磁性功能流体中微米级和纳米级磁性

粒子的不同混合比、电磁场强度、加载载荷的大小对减震器减震阻力的影响，微米级和纳米

级磁性粒子的混合比是指流体介质中微米级粒子和纳米级磁性粒子体积百分比的比值。所述

试验台包括气动加载模块、被测减震器模块和阻力特性检测模块。 

所述气动加载模块的高压气源的主气路连接开关阀，所述开关阀的出气口分别连接先导

式调压阀和进气阀的进气口，所述进气阀的出气口分别所述连接先导式调压阀先导腔的旁通

气路和排气阀的进气口，所述连接先导式调压阀的出气管路上连接有气压传感器，所述气压

传感器连接到控制机构，所述进气阀、排气阀均为二位二通电磁控制高速开关阀，所述进气

阀、排气阀均连接到控制机构，所述控制机构连接到电源和工控机，所述出气管路连接到压
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力气体腔。 

所述压力气体腔经电磁开关阀连接到加载气缸，所述加载气缸内设置有加载活塞，该加

载活塞固定在活塞杆一端。 

所述被测减震器模块的所述活塞杆中部固定有减震活塞，所述活塞杆另一端垂直固定有

位移检测杆，减震缸的一端缸头固定有缸头支架，所述位移检测杆在所述缸头支架限定的空

间里在减震缸轴向方向上移动；所述减震活塞设置在减震缸内并与减震缸内腔壁面保持有间

隙，所述减震缸的内腔充满磁性功能流体，所述磁性功能流体为含有微米级和纳米级磁性粒

子的混合液，所述减震缸的缸体外部设有电磁线圈，所述电磁线圈连接直流电源。 

所述阻力特性检测模块具有激光位移传感器，所述激光位移传感器检测位移检测杆的位

移变化，并将检测信号经信号放大器传输到示波器；在所述缸头支架的顶部台面设置有力传

感器，所述力传感器经应变放大器连接到所述示波器。 

所述实验台还包括试验台架，所述试验台架的台架支架下部固定在所述压力气体腔上，

所述试验台架具有中间肋板和顶板，所述力传感器固定在缸头支架的所述顶部台面和所述中

间肋板之间，所述激光位移传感器固定在所述顶板上。 

所述减震缸的两端缸头在与活塞杆两端滑动接触的部分设置有密封填料。 

所述中间肋板和顶板开设有供激光位移传感器的激光穿过的通道。 

所述压力气体腔连接有压力表。 

所述激光位移传感器为所述直射式激光三角法位移传感器。 

本发明的试验方法的测试原理如下： 

步骤一：开启气动加载 

测试工作开始时由工控机发出加载指令，向控制机构输入期望的加载载荷，期望的加载

载荷即为出气管路输出到压力气体腔内的气体压力；高压气源的压力气体经开关阀进入到先

导式调压阀和出气管路以及进气阀和排气阀的进气口中，气压传感器将检测的压力信号传输

到控制机构； 

步骤二：加载载荷的控制 

当气压传感器检测的压力低于期望的加载载荷时，控制机构控制进气阀打开且排气阀关

闭，此时，气体经进气阀进入到旁通气路旁通气路的气压输入到先导式调压阀的先导腔使先

导式调压阀的主阀芯下移，先导式调压阀输出的压力升高；当气压传感器检测的压力高于期

望的加载载荷时，控制机构控制进气阀关闭且排气阀打开，此时先导式调压阀的先导腔中的

压力气体经旁通气路和排气阀排出，先导式调压阀的主阀芯上移，先导式调压阀输出的压力

降低；这样的动态调节直至出气管路输出到压力气体腔内的气体压力与期望的加载载荷偏差
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为 0 后并保持出气管路输出的气体压力； 

步骤三：被测减震器的驱动 

直流电源向电磁线圈通电，并且电磁开关阀打开，压力气体进入到加载气缸，推动加载

活塞带动减震活塞运动； 

步骤四：阻力特性的检测和检测结果的显示 

激光位移传感器利用直射式激光三角法通过检测位移检测杆的位移变来检测减震活塞的

实时位移，并且将检测信号经信号放大器传输到示波器；力传感器检测减震器的阻力，并将

该阻力检测信号经经应变放大器传送到示波器，示波器显示阻力与位移之间的关系曲线，在

整个测试过程中压力气体腔内的气体压力始终稳定在期望加载载荷； 

改变实验条件，重复步骤一至四，通过改变减震器的磁性功能流体中微米级和纳米级磁

性粒子的两种混合比，或者通过气动加载模块控制输出不同加载载荷，或者通过控制直流电

源电流获得不同磁场强度，得到不同混合比、不同加载载荷、不同磁场强度多种因素对震动

器阻力特性的影响。 

其中直射式激光三角测量的测量系统主要由激光源、接收透镜、PSD 光电位置探测器以

及信号处理单元组成，PSD 所在平面和透镜所在平面的交线同入射光束轴线相交且垂直。由

于激光三角法测位移的几何关系有： 

 

进而得出 PSD 检测位移随被测物面位移的变化如下， 

 

激光源将可见红色激光射向位移检测杆的被测面，经被测面散射的激光通过接收透镜，
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被 PSD 光电位置探测器接收，根据不同的距离，PSD 光电位置探测器可以在不同的角度下"看

见"这个光点。根据检测得到的图 4 所示角度Ф、θ及已知的距离 l’和 l，信号处理单元计算

出传感器和被测物体之间的距离。同时，光束在接收元件的位置通过模拟和数字电路处理，

并通过信号处理单元分析，计算出相应的输出值，在用户设定的模拟量窗口内，按比例输出

标准数据信号。 

采取三角测量法的激光位移传感器最高线性度可达 1um，分辨率更是可达到 0.1um 的水

平。比如 ZLDS100 类型的传感器，它可以达到 0.01%高分辨率，0.1%高线性度，9.4KHz 高响

应，适应恶劣环境。 

本发明提出了专门用于测试包含有微米级和纳米级磁性粒子的磁性功能流体的减震器的

阻力特性的试验方法，其相比于现有技术获得以下更好的技术效果： 

本发明提出了专门用于测试包含有微米级和纳米级磁性粒子的磁性功能流体的减震器的

阻力特性的试验方法，并具体测试指减震器的磁性功能流体中微米级和纳米级磁性粒子的不

同混合比、电磁场强度、加载载荷的大小对减震器减震阻力的影响，相比于现有技术中通用

的减震器阻力特性试验台具有更好的针对性，并且检测更加方便高效便于自动控制和对检测

结果的自动分析和显示，使检测更加方便快捷并且准确高效。 

激光位移传感器，激光位移传感器可以非接触测量被测物体的位置变化，对于减震器活

塞微小位移变化具有测量高精度、灵敏性高以及信号传输准确高效的技术效果，并且测试结

果经示波器直接显示，更加直观、快捷。 

设计了气动加载模块，通过对控制机构、进气阀、排气阀以及先导调压阀的设计，实现

了气动加载、保压和对加载载荷的自动调节控制，保证了加载的准确性和稳定性，并且加载

载荷的可调节范围较大，使试验台可测试的工况范围更大。 

附图说明 

图 1是本申请实施例中试验台的主体结构示意图； 

图 2是本申请实施例中试验台的气动加载模块的结构示意图； 

图 3是本申请实施例中试验台的被测减震器模块的结构示意图； 

图 4是本申请实施例中试验台的激光位移传感器的检测原理示意图； 

图 5 是本申请实施例中试验台的减震器的磁性功能流体中微米级和纳米级磁性粒子的两

种混合比的混合液分别在相同加载载荷、不同磁场强度下的位移-阻力测试结果图； 

图 6 是本申请实施例中试验台的减震器的磁性功能流体中微米级和纳米级磁性粒子的两
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种混合比的混合液分别在不同加载载荷、相同磁场强度下的位移-阻力测试结果图； 

 

具体实施方式 

下面结合附图和实施例对本发明做进一步说明： 

一种试验方法，所述试验方法用专门用于测试包含有微米级和纳米级磁性粒子的磁性功

能流体的减震器的阻力特性，所述阻力特性是指减震器的磁性功能流体中微米级和纳米级磁

性粒子的不同混合比、电磁场强度、加载载荷的大小对减震器减震阻力的影响，微米级和纳

米级磁性粒子的混合比是指流体介质中微米级粒子和纳米级磁性粒子体积百分比的比值。如

图 1-3 所示，实现所述实验方法的所述试验台包括气动加载模块 17、被测减震器模块 1 和阻

力特性检测模块。 

所述气动加载模块 17 的高压气源 17-1 的主气路连接开关阀 17-2，所述开关阀 17-2 的出

气口分别连接先导式调压阀 17-3 和进气阀 17-4 的进气口，所述进气阀 17-4 的出气口分别所

述连接先导式调压阀 17-3 先导腔的旁通气路和排气阀 17-5 的进气口，所述连接先导式调压阀

17-3 的出气管路上连接有气压传感器 17-6，所述气压传感器 17-6 连接到控制机构 17-7，所述

进气阀 17-4、排气阀 17-5 均为二位二通电磁控制高速开关阀，所述进气阀 17-4、排气阀 17-5

均连接到控制机构 17-7，所述控制机构 17-7 连接到电源和工控机，所述出气管路连接到压力

气体腔 13。 

所述压力气体腔 13 经电磁开关阀 5 连接到加载气缸 6，所述加载气缸 6 内设置有加载活

塞 7，该加载活塞 7 固定在活塞杆 1-3 一端。 

所述被测减震器模块 1 的所述活塞杆 1-3 中部固定有减震活塞 1-2，所述活塞杆 1-3 另一

端垂直固定有位移检测杆，减震缸 1-1 的一端缸头固定有缸头支架，所述位移检测杆在所述

缸头支架限定的空间里在减震缸轴向方向上移动；所述减震活塞 1-2 设置在减震缸 1-1 内并与

减震缸 1-1 内腔壁面保持有间隙，所述减震缸 1-1 的内腔充满磁性功能流体，所述磁性功能流

体为含有微米级和纳米级磁性粒子的混合液，所述减震缸 1-1 的缸体外部设有电磁线圈 1-5，

所述电磁线圈 1-5 连接直流电源 1-2。 

所述阻力特性检测模块具有激光位移传感器 10，所述激光位移传感器 10 检测位移检测

杆的位移变化，并将检测信号经信号放大器 11 传输到示波器 12；在所述缸头支架的顶部台

面设置有力传感器 8，所述力传感器 8 经应变放大器 9 连接到所述示波器 12。 

根据权利要求 1 所述的试验台，所述实验台还包括试验台架，所述试验台架的台架支架

14 下部固定在所述压力气体腔 13 上，所述试验台架具有中间肋板 15 和顶板 16，所述力传感

器 8 固定在缸头支架的所述顶部台面和所述中间肋板 15 之间，所述激光位移传感器 10 固定
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在所述顶板 16 上。 

减震缸 1 的两端缸头在与活塞杆 1-3 两端滑动接触的部分设置有密封填料 1-4。 

所述中间肋板 15 和顶板 16 开设有供激光位移传感器的激光穿过的通道。 

所述压力气体腔 13 连接有压力表 4。 

所述激光位移传感器 10 为所述直射式激光三角法位移传感器。 

本实施例的试验方法的测试过程如下： 

步骤一：开启气动加载 

测试工作开始时由工控机发出加载指令，向控制机构输入期望的加载载荷，期望的加载

载荷即为出气管路输出到压力气体腔 13 内的气体压力；高压气源 17-1 的压力气体经开关阀

17-2 进入到先导式调压阀 17-3 和出气管路以及进气阀 17-4 和排气阀 17-5 的进气口中，气压

传感器 17-6 将检测的压力信号传输到控制机构 17-7； 

步骤二：加载载荷的控制 

当气压传感器 17-6 检测的压力低于期望的加载载荷时，控制机构 17-7 控制进气阀 17-4

打开且排气阀 17-5 关闭，此时，气体经进气阀 17-4 进入到旁通气路旁通气路的气压输入到先

导式调压阀 17-3 的先导腔使先导式调压阀 17-3 的主阀芯下移，先导式调压阀 17-3 输出的压

力升高；当气压传感器 17-6 检测的压力高于期望的加载载荷时，控制机构 17-7 控制进气阀

17-4 关闭且排气阀 17-5 打开，此时先导式调压阀 17-3 的先导腔中的压力气体经旁通气路和

排气阀 17-6 排出，先导式调压阀 17-3 的主阀芯上移，先导式调压阀 17-3 输出的压力降低；

这样的动态调节直至出气管路输出到压力气体腔内的气体压力与期望的加载载荷偏差为 0 后

并保持出气管路输出的气体压力； 

步骤三：被测减震器的驱动 

直流电源 2 向电磁线圈 1-5 通电，并且电磁开关阀 5 打开，压力气体进入到加载气缸 6，

推动加载活塞 7 带动减震活塞 1-2 运动； 

步骤四：阻力特性的检测和检测结果的显示 

激光位移传感器 10 利用直射式激光三角法通过检测位移检测杆的位移变来检测减震活

塞的实时位移，并且将检测信号经信号放大器 11 传输到示波器 12；力传感器 8 检测减震器

的阻力，并将该阻力检测信号经经应变放大器 9 传送到示波器 12，示波器 12 显示阻力与位

移之间的关系曲线，在整个测试过程中压力气体腔 13 内的气体压力始终稳定在期望加载载

荷； 

改变实验条件，重复步骤一至四，通过改变减震器的磁性功能流体中微米级和纳米级磁

性粒子的两种混合比，或者通过气动加载模块控制输出不同加载载荷，或者通过控制直流电
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源电流获得不同磁场强度，得到不同混合比、不同加载载荷、不同磁场强度多种因素对震动

器阻力特性的影响。 

如图 4 所示，直射式激光三角法测量的激光位移传感器 10 主要由激光源、接收透镜、PSD

光电位置探测器以及信号处理单元组成，PSD 所在平面和接收透镜所在平面的交线同入射光

束轴线相交且垂直。由于激光三角法测位移的几何关系有： 

 

进而得出 PSD 检测位移随位移检测杆的被测面位移的变化如下， 

 

激光源将可见红色激光射向位移检测杆的被测面，经被测面散射的激光通过接收透镜，

被 PSD 光电位置探测器接收，根据不同的距离，PSD 光电位置探测器可以在不同的角度下"看

见"这个光点。根据检测得到的图 4 所示角度Ф、θ及已知的距离 l’和 l，信号处理单元计算

出传感器和被测物体之间的距离。同时，光束在接收元件的位置通过模拟和数字电路处理，

并通过信号处理单元分析，计算出相应的输出值，在用户设定的模拟量窗口内，按比例输出

标准数据信号。 

采取三角测量法的激光位移传感器最高线性度可达 1um，分辨率更是可达到 0.1um 的水

平。比如 ZLDS100 类型的传感器，它可以达到 0.01%高分辨率，0.1%高线性度，9.4KHz 高响

应，适应恶劣环境。 

如表 1 所示，在该实施例中，用微米级磁性粒子 27.2[vol.%]、纳米级磁性粒子 2.8[vol.%]

的混合比的磁性功能流体（介质 1）在气动加载载荷为 0.6MPa 时，电流分别为 0A、3A、6A
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的情况下得到附图 5 所示的介质 1 的位移-阻力测试结果图；再将该磁性功能流体在电流为 6A

时，气动加载载荷时别为 0.2MPa、0.4MPa、0.6MPa 的情况下得到附图 6 所示的介质 1 的位

移-阻力测试结果图； 

表 1 

流体-1 微米级磁性粒子 27.2[vol.%]；纳米级磁性粒子 2.8[vol.%] 

气动加载载荷[MPa] 0.6 0.2 0.4 0.6 

电流[A]（即磁场强度） 0 3 6 6 

流体-2 微米级磁性粒子 24.4[vol.%]；纳米级磁性粒子 5.6[vol.%] 

气动加载载荷[MPa] 0.6 0.2 0.4 0.6 

电流[A]（即磁场强度） 0 3 6 6 

如表 1 所示，在该实施例中，用微米级磁性粒子 24.4[vol.%]；纳米级磁性粒子 5.6[vol.%]

的混合比的磁性功能流体（介质 2）在气动加载载荷为 0.6MPa 时，电流分别为 0A、3A、6A

的情况下得到附图 5 所示的介质 2 的位移-阻力测试结果图；再将该磁性功能流体在电流为 6A

时，气动加载载荷时别为 0.2MPa、0.4MPa、0.6MPa 的情况下得到附图 6 所示的介质 2 的位

移-阻力测试结果图。 

试验结果准确可信，试验过程的稳定性好，测试翻边快接，便于自动控制 

本发明提出了专门用于测试包含有微米级和纳米级磁性粒子的磁性功能流体的减震器的

阻力特性的试验方法，其相比于现有技术获得以下更好的技术效果： 

本实施例提出了专门用于测试包含有微米级和纳米级磁性粒子的磁性功能流体的减震器

的阻力特性的试验方法，并具体测试指减震器的磁性功能流体中微米级和纳米级磁性粒子的

不同混合比、电磁场强度、加载载荷的大小对减震器减震阻力的影响，相比于现有技术中通

用的减震器阻力特性试验台具有更好的针对性，并且检测更加方便高效便于自动控制和对检

测结果的自动分析和显示，使检测更加方便快捷并且准确高效。 

激光位移传感器，激光位移传感器可以非接触测量被测物体的位置变化，对于减震器活

塞微小位移变化具有测量高精度、灵敏性高以及信号传输准确高效的技术效果，并且测试结

果经示波器直接显示，更加直观、快捷。 
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设计了气动加载模块，通过对控制机构、进气阀、排气阀以及先导调压阀的设计，实现

了气动加载、保压和对加载载荷的自动调节控制，保证了加载的准确性和稳定性，并且加载

载荷的可调节范围较大，使试验台可测试的工况范围更大。 

以上显示和描述了本发明的基本原理、主要特征和本发明的优点。本领域技术人员应该

了解，本发明不受上述实施例的限制，上述实施例和说明书中描述的只是说明本发明的原理，

在不脱离本发明精神和范围的前提下本发明还会有各种变化和改进，这些变化和改进都落入

要求保护的本发明的保护范围内。本发明要求保护范围由所附的权利要求书及其等同物界定。 

 


