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摘#要!针对应变信号测量中存在的噪声与直流漂移问题%在研究应变信号漂移特性的基础上%提出了一种适用的直流漂移消
除方法%即根据信号的局部极值点进行分段%而后对各段进行多项式拟合&对漂移消除后的信号采用一维双边滤波进行降噪处
理%提出了双边滤波最优参数的选择方法%并以信噪比为指标对双边滤波的降噪性能进行了评估’ 利用实验检验了提出方法的
有效性%实验数据为微创外科手术机器人力传感器的应变信号’ 实验结果表明%经改进的分段多项式拟合方法有效去除了直流
漂移&双边滤波方法不仅适用于信号的动态滤波%也保证了良好的滤波效果&使用本文提出的应变信号处理方法后%力传感器的
分辨力优于 % >’
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78引88言

目前%应变信号的检测技术应用非常广泛*&+ %应变信
号放大电路通过把压力$位移$加速度等物理量转换为应
变信号的输出%而后对应变信号进行放大等处理%从而达
到对这些物理量进行测量的目的*%+ ’ 与交流电源激励下

的应变信号放大电路相比%直流电源激励下的电路具有
结构简单的突出优点’

应变计桥路的输出信号极其微弱%很多幅值只有微
伏级别%极易受到噪声污染’ 噪声一是由电路及电子元
器件本身的热噪声引起%二是由周围环境中的干扰源产
生’ 另外%采集到的信号往往具有不稳定性%表现为存在
明显的直流漂移’ 输出的电信号很微弱%无法直接测量%
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必须经过几千甚至几万倍的放大才能满足采样设备的接
收范围*H+ &然而%高放大倍数下%信号中混杂着的噪声和
直流漂移成分也随之被放大%极易与有用信号混叠在一
起%导致信号测量精度偏低’ 有用信号一般为低频信号%
和直流漂移所在的频段接近%且噪声通常具有随机性%使
用普通的滤波器难以将其完全去除’ 因此%为了有效提
取有用信号%保持信号完整性*!+ %必须对采样信号进行直
流漂移消除与降噪处理’

目前%有关信号放大调理电路输出电信号的直流漂
移消除方法的研究较少%关于直流漂移的消除方法%主要
集中于电化学噪声技术在腐蚀领域的应用研究%主要方
法有!移动平均消除法*C+ $线性拟合消除法*B+ $多项式拟
合消除法*OG’+ $小波去除直流漂移法*&"+ ’ 移动平均消除
法由于计算平均值数据的窗口选择不当%被认为不适合
直流漂移的消除&线性拟合法只有在漂移线性特征较好
时才可适用&多项式拟合法易于实现$适用范围广$去除
漂移的效果较好%但灵活性差%对于信号波动趋势大的情
况拟合效果较差&文献*’+提出了分段多项式拟合方法%
即对一段时间内的采样信号以恒定大小的窗口进行分
段%并对各分段曲线进行多项式拟合%但当信号中存在较
大波动时%利用该方法拟合时会产生较大偏离甚至拟合
失败&小波去除直流漂移方法的精度与多项式拟合法基
本相当*&&+ ’

为提高信号的采集精度%针对信号中的直流漂移%在
研究了应变式力传感器输出信号漂移特性的基础上%本
文提出一种针对信号中的局部极值点进行分段的多项式
拟合的漂移消除方法%在局部极值点处设置分段点并拟
合出漂移趋势%进一步消除漂移’ 针对信号中的噪声%本
文采用一维双边滤波进行降噪处理%设计评价指标对滤
波器的最优参数进行了选取%同时通过降噪处理前后信
号的信噪比对滤波器的降噪效果进行了定量分析’ 将消
除直流漂移和降噪的方法应用于处理微创外科手术机器
人力传感器输出的应变信号%以提高传感器的分辨力为
目标检验了本文方法的有效性’

98直流漂移检测与消除

当采样信号由于外界输入呈动态变化时%往往伴随
有局部极值点%因此所采用的直流漂移消除方法应能够
适用于信号的动态变化%并能够有效区分有用信号与直
流漂移成分’ 对此%本文提出了一种针对信号中的局部
极值点进行分段的多项式拟合漂移消除方法%方法的流
程如图 &所示’ 消除直流漂移的步骤如下’

&#通过对漂移与有用信号频谱的分析%对原始采样
信号进行低通滤波及降采样%滤除有用信号%得到几乎只
含直流漂移成分的信号’

%#低通滤波后%通过求导得到导数为 "的点%这些点
即为信号中的局部极值点’

H#在局部极值点处设置分段点%如图 &所示%得到不
等距分段区间 D&%D%%DH,%依次对各区间的曲线进行多
项式拟合’ 将相邻局部极值点的信号幅度差除以这两点
间的时间差值%如果所得的商大于某一域值%这两点之间
的信号是有用信号而不属于直流漂移’

!#将各分段拟合后的曲线连接起来%生成一条跟随
原始曲线漂移趋势的新曲线’

C#对新曲线进行升采样处理%利用原始信号减去对
应漂移线上的漂移量%即得到漂移消除后的信号’

对信号进行分段多项式拟合的原理简单%实现较容易%
但应注意分段多项式拟合方次/的选取问题’ 文献*$+指
出%对于直流漂移的消除%实际上并不需要很高方次
精确地拟合%只将其总体的漂移趋势拟合出来消除
即可’

图 &#直流漂移消除流程
V*>?&#@(K1*4762+6,327*/+ R1/6,--

@8双边滤波原理及参数选择

@:98双边滤波原理

双边滤波器"S*327,1234*37,1% \V#是一种基于局部$非
线性$非迭代的滤波方法*&%+ ’ 双边滤波由空间域核函数
和值域核函数组成%前者由几何空间距离决定*&H+ %后者
由时域上采样点的值域决定’ 本文将 \V应用于一维信
号的处理中%同时结合高斯函数钟形曲线定义了滤波点
的定义域’

一维\V中%可将空间域核函数化简为定义域核
函数!

S0;"QJ?MJ5Q#I,XR M
QJ?MJ5Q

%

%0;
%( ) %?&. "&#

式中!J5为当前处理的中心数据点索引&J?为中心数据点
邻域内的一点&0;为高斯核函数的宽度参数%0;值越大%
表示参与滤波的采样点越多%平滑效果越好’ 由式"&#
可以看出%空间距离越大%定义域核函数代表的滤波权重
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越小’
值域核函数为!

S0," ("J?# M("J5# #I,XR M
Q("J?# M("J5# Q

%

%0,
%( ) %

?&) "%#
式中!("J5#为点J5的应变值&0,为采样点值域的权系数
参数%根据值域差异分配权值%赋予值域差距大"如边
缘#的采样点较小权重%减弱其对滤波结果的影响’

如式"H#所示%为采样点坐标 ?的定义域 )%表示采
样点X*左邻域<D%宽度的范围’

)X"<#m-*b<D%nEn*. "H#
式中!6表示高斯核的采样窗口大小%与0;的取值有关%
高斯函数钟形曲线中%在*bH0;%H0;+区域内包含超过
’’;O!的数值分量%其外的数值可忽略%且窗口大小通常
取最近的奇数%因此%6的取值范围表示为" +̂7函数表
示向下取整#!

6Î +7"%!H0;O&# "!#
\V的加权系数为定义域核函数和值域核函数的乘

积%如式"C#所示’

HI"
?&)
S0;"QJ?MJ5Q#S0,"Q("J?# M("J5# Q# "C#

\V在点J5处的计算公式为!
K"0;%0,#I

&
H"?&.S0;"QJ?MJ5Q# jS0,"Q("J?# M("J5# Q#("J?# "B#

\V滤波中%空间域核函数使得滤波后信号的整体平
滑性较好%同时值域核函数使得边缘信息得到了较好保
留’ 双边滤波结合了经典的低通滤波器和边缘保持功
能%可对高频噪声起到抑制作用%故可将其用于应变信号
的降噪处理’

@:@8S!最佳参数选择

双边滤波应用于信号处理时%其滤波性能受空间域
参数0;和值域参数0,的影响较大’ 为获得最佳滤波效
果%应根据实际情况选择最佳参数%对于最优滤波参数的
选择问题%目前没有较明确的理论依据%这些参数通常通
过反复试验获得’ 文献*&!+中提出了经验学习的思想%
详尽地分析了滤波效果与双边滤波参数0;和0,的依赖
关系%但该文献及后续涉及双边滤波参数选取的文献中
均是基于二维图像处理中的参数选取%对此%在将双边滤
波应用于一维应变信号处理前%本文\V的最优参数进行
了选取’

选取一组原始采样信号%对其进行 \V最优参数选
取’ 如式"O#所示%信号的均方差为空间域参数 0;和值
域参数0,的函数%通过改变参数0;和0,的值来改变\V
的权值系数%得到不同0;和0,值下的均方差值%进一步
确定出参数0;和 0,的取值范围%当信号的均方差取得

最小值时的0;和0,即为最优滤波参数’
#. I#+.*K"0;%0,#+ "O#

C8实验分析

C:98实验装置

本文提出的直流漂移消除方法在用于微创手术机器
人的力传感器中得到了应用%用以去除应变信号中的直
流漂移成分%实现信号滤波前的预处理%后续对去漂信号
进行双边滤波%得到降噪处理后的信号’

本文的原始信号来源于一种具有力感知功能的四自
由度微创外科手术机械手%如图 %所示%该机械手是天津
大学等单位研制的(妙手)微创手术机器人*&C+的组成部
分’ 机械手通过左端的快速转换接口安装于微创外科手
术机器人的主机械臂末端*&BG&O+ %图中虚线圆圈处即为应
变片的粘贴位置%应变片与力信息采集电路板上的固定
电阻组成单臂电桥%负责将力信号转换为电压信号输出’

图 %#具备力感知功能的微创外科手术机械手
V*>?%#M),9*+*9233T*+J2-*J,-01>*62392+*R0327/1

Q*7) 4/16,-,+-*+>40+67*/+

采样前首先将微创外科手术机器人机械手和力信息
采集电路板固定于标定平台上%以采样频率K;m& FNW进
行采样’ 采集的信号通过串行通讯接口实时传送至上位
机并保存%以采样时长为 & -的采样信号为一组进行处
理%经多次运行程序记录并取平均值%每组数据进行漂移
消除和双边滤波降噪处理所需的时间约为 ";"$ -’

C:@8应变信号的直流漂移消除

当电路的放大倍数设置为 C" $"" 倍时%在未加载砝
码的条件下%对力传感器进行应变信号采集%选取采样时
长约 &B -的信号%得到如图 H 所示的去除了直流分量后
的频谱图’ 可以观察到%直流漂移的频率很低%频带几乎
在 ";% NW以下%其余频率点上为近似白噪声的普通信号
干扰&实际的手术操作中%医生的打结速度约为每分钟
$"c’" 个结%相当于打结时采集的力信息的频率在
&;Hc&;C NW左右’ 据此%设计低延迟 88I低通滤波器以
滤除有用信号’

对应变信号低通滤波处理后进行降采样%进而求导
得到函数的局部极值点%在极值点处设置分段点并对各
段曲线进行多项式拟合%多项式拟合方次为 /mH%可较
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图 H#未加砝码时采样信号频谱
V*>?H#M),-R,67109/47),-29R3,K -*>+23Q*7)/07

Q,*>)73/2K*+>

好地拟合出直流漂移趋势’ 对不同放大倍数下采集的加
载 %" >砝码的数据进行了漂移消除处理%图 ! 所示为不
同放大倍数下的原始应变信号与漂移消除信号的对比’
其中%图 !"2#$"6#分别表示放大倍数为 &’ ’"" 倍时的
原始信号与漂移消除后的信号%图 B"S#$"K#表示放大倍
数为 C" $""倍下的原始信号与漂移消除后的信号’ 图 !
中中部凸起是由于在机械手末端加载了质量为 %" >的
砝码"上升沿表示加载%下降沿表示卸载#’

图 !#%" >砝码载荷下不同放大倍数漂移消除对比
V*>?!#(/9R21*-/+ /47),K1*4762+6,327*/+ 1,-037-4/1

K*44,1,+7>2*+-0+K,1%" >Q,*>)73/2K*+>

通过图 !"2#$"S#对比可以观察到%对于原始采样信
号%直流漂移趋势随着放大倍数的增大略加明显’ 通过
图 !"2#$"6#以及图 !"S#$"K#之间对比观察到%经本文
方法进行直流漂移消除后%对于未加载砝码时的采样数
据区间%曲线基本上以零点为基线波动%表明去漂效果显
著%实现了数据滤波前的预处理’ 结合实际微创手术中

医生的动作需求%手术过程中施加的为动态变化的力%本
文的漂移消除方法可适用于信号的动态变化’ 对于有用
信号和直流漂移引起的局部极值点的区分%本文将相邻
局部极值点的信号幅度差与这两点的时间差值作比%如
果该比值大于设定的阈值 ";&%Cp&"bB时%认为这两点间
的信号为有用信号%不属于直流漂移’

C:C8S!降噪实验
##&#\V最佳参数选取

选取放大倍数为 &’ ’"" 倍时采集的加载 %" >砝码
的去漂信号"采样时长约 H! -#进行 \V参数的选取%通
过不断试验%将0;在*&"%&""+内取值%将 0,在*";&%&+
内取值%得到降噪处理后信号的均方差与参数 0;和 0,
的函数关系图%如图 C所示’

图 C#不同参数0;与0,下的降噪信号均方差

V*>?C#M),9,2+ -U021,K,J*27*/+ /47),K,G+/*-,K
-*>+234/1K*44,1,+7R2129,7,1-/40;%0,

由图 C可以观察到%随着参数0;和0,取值的变化%
信号的均方差也在不断变化%在0;m’$%0,m";H时%降噪
处理后信号的均方差取得最小值 C;HCp&"b’%由降噪处理
前后信号的对比图中观察到%\V对信号整体起到了平滑
作用’ 同理%对放大倍数为 C" $"" 倍时采集的加载 %" >
砝码载荷的去漂信号进行参数选取%在 0;m’B%0,m";%
时%降噪处理后信号的均方差取得最小值B;’BCp&"b’’
##%#\V降噪性能评估

本文选用信号的信噪比"5<I#对信号的降噪效果进
行评价’ 其中%信噪比的计算方法如式"$#所示*&$+ !

#6GI&"/3>
7;
7*( ) I&"/3> "

6

5I&
;%"5#

"
6

5I&
"];"5# M;"5## %











"$#
式中!;"5#为原始信号%�-为降噪处理后的信号%7;为;"5#
的功率%7* 为降噪处理后信号中所含噪声的功率’

在对应变信号进行\V降噪处理之前%设计仿真实验
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对双边滤波的降噪性能进行评估’ 仿真所用的有用信号
为 C和 O NW正弦信号之和%向其叠加了直流漂移为";& NW
的正弦信号和零均值的高斯白噪声’ 同时改变漂移信号
的幅度和白噪声的方差获得不同信噪比的信号%对该信号
利用本文方法进行处理’ 处理前后信号的 5<I如表 &所
示%表中的每一个数据均为 %"次仿真实验的平均值’

表 98信号降噪处理前后;U\对比
>"1$,98<.+G"’)2.(.0?A(B1,0.’,"(/"0%,’

/,J(.)2)(* G’.3,22)(*

处理前信噪比 & C &"

处理后信噪比 H;HBH & &&;HO! % &C;H&% H

##分析表 & 可知%经最优参数下的 \V降噪处理后%
信号的 5<I有了明显提高%且在时域上具有较好的滤
波效果’ 据此%可将 \V算法应用于对应变信号的降噪
处理’

##H#应变信号降噪实验
加载 %" >砝码时%对放大倍数为 &’ ’"" 和 C" $"" 倍

下经直流漂移消除处理后的新信号分别进行了最优参数
下的降噪处理’ 图 B 所示为两种放大倍数下的降噪处理
前后效果对比%为便于观察分析%图 B"2#和"S#中数据分
别取自 H;%应变信号的直流漂移消除中图 !"6#与"K#中
&$cC% -的数据’ 分析图 B"6#$"K#可以发现%\V的降噪
效果较好’ 如表 % 所示%不同放大倍数下%原始信号经过
漂移消除与降噪处理后%信号的均方差均有了明显减小’

表 @8不同放大倍数下信号均方差对比
>"1$,@8<.+G"’)2.(.0%-,+,"(2V#"’,/,?)"%).(2

0.’/)00,’,(%*")(2

放大倍数 原始数据 去漂数据 滤波数据

&’ ’"" ’;H"’ O,b$ !;H"C %,b$ C;HC,b’

C" $"" $;C!B H,b$ %;C’C H,b$ B;’BC,b’

图 B#%" >砝码载荷时不同放大倍数下滤波效果对比
V*>?B#(/9R21*-/+ /44*37,1*+>1,-037-4/1K*44,1,+7>2*+-0+K,1%" >Q,*>)73/2K*+>

C:D8分辨力测试及分析

在放大倍数为 C" $"" 倍时%对加载 % >砝码时测得
的原始信号首先进行直流漂移消除%得到的新数据再进
行\V处理%经多次测量计算得到%处理采样时长约 !H -
的应变信号时%加载 % >砝码载荷时的应变变化平均值
约为 ";H"" $p&"bB’ 图 O 所示为加载 % >砝码原始信号
与信号经过漂移消除与降噪处理后的对比’

由图 O可以观察到%本文提出的滤波方法适用于力
信号的动态加载过程’ 通过对应变信号的漂移消除与降
噪处理%力传感器的分辨力可达到 % >甚至以下’

图 O#% >砝码载荷下原始信号与处理信号对比图
V*>?O#(/9R21*-/+ /47),/1*>*+23-*>+232+K R1/6,--,K

-*>+230+K,1% >Q,*>)73/2K*+>

D8结88论

针对应变信号中存在的直流漂移%本文提出了一种
改进的分段多项式拟合的漂移消除方法’ 该方法首先通
过低通滤波滤除有用信号%再根据滤波后信号中低频部分
的局部极值点进行分段%对各段曲线进行多项式拟合后
得到信号漂移趋势%进一步消除漂移’ 对于应变信号中
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存在的噪声%本文将\V应用于直流漂移消除后的应变信
号的降噪处理中’ 最后将本文提出的直流漂移消除方法
和降噪方法应用于具有高分辨力"分辨力优于 % >#的微
创手术机器人应变式力传感器应变信号的处理%实验结
果表明%本文提出的直流漂移消除方法能够有效地去除
信号中的直流漂移成分%利于提高采样信号的稳定性&
\V方法能够有效抑制噪声%降噪效果较好’ 本文对应变
信号的处理方法有效提高了采样信号的准确性与传感器
的分辨率%为诸如应变信号类的微弱信号处理提供了一
种新方案’
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1,9/J23R1/6,K01,-*+ 7),2+23T-*-/4,3,671/6),9*623

+/*-,*.+?(/11/-*/+ 56*,+6,% %""%% C$"!#! HHOGH!O?

* $ +#邱于兵%黄家怿%郭兴蓬?多项式拟合法消除电化学噪

声的直流漂移*.+?华中科技大学学报"自然科学版#%

%""C%HH"&"#!H’G!%?

[8ef\% Ne=<Y.f% YeA_‘?M1,+K 1,9/J23*+ 7),

2+23T-*- /4 ,3,671/6),9*623 +/*-, ST R/3T+/9*23

4*77*+>*.+?./01+23/4N02W)/+>e+*J,1-*7T/456*,+6,2+K

M,6)+/3/>T"<27012356*,+6, K̂*7*/+#% %""C% HH"&"#!

H’G!%?

* ’ +#黄家怿%邱于兵%郭兴蓬?电化学噪声直流漂移的分段

多项式拟合消除 *.+?中国腐蚀与防护学报%

%""’%%’"&#!’G&!?

Ne=<Y.f% [8ef\% YeA_‘?M1,+K 1,9/J23*+ 7),

2+23T-*-/4,3,671/6),9*623+/*-,STR/3T+/9*234*77*+>

Q*7) Q*+K/Q7,6)+*U0,*.+?./01+23/4()*+,-,5/6*,7T4/1

(/11/-*/+ 2+K ‘1/7,67*/+% %""’% %’"&#! ’G&!?

*&"+#Ne=<Y.f% [8ef\% YeA_‘?(/9R21*-/+ /4

R/3T+/9*234*77*+>2+K Q2J,3,7712+-4/197/1,9/J,K1*47*+

,3,671/6),9*623 +/*-, 2+23T-*- * .+? (/11/-*/+

+̂>*+,,1*+>% 56*,+6,2+K M,6)+/3/>T% %"&"% !C " !#!

%$$G%’!?

*&&+#张涛%杨延格%邵亚薇%等?电化学噪声分析方法的研究

进展*.+?中国腐蚀与防护学报%%"&!%H!"&#!&G&$?

LN=<YM% f=<YfY% 5N=AfZ% ,723?=KJ2+6,-/4

7),2+23T-*-9,7)/K/3/>T4/1,3,671/6),9*623+/*-,*.+?

./01+23/4()*+,-,5/6*,7T4/1(/11/-*/+ 2+K ‘1/7,67*/+%

%"&!% H!"&#! &G&$?

*&%+#ge]=I\g5?892>,40-*/+ S2-,K /+ R*X,3-*>+*4*62+6,

0-*+>61/--S*327,1234*37,15*>+23*.+?892>,2+K :*K,/

‘1/6,--*+>% %"&C% ’"C#! &&’HG&%"!?

*&H+#刘峰%沈同圣%马新星?交叉双边滤波和视觉权重信息

的图像融合 *.+?仪器仪表学报% %"&O% H$ " ! #!

&""CG&"&H?

P8eV% 5N̂ <M5N% ]=__?892>,40-*/+ J*261/--

S*327,1234*37,12+K J*-023Q,*>)7*+4/1927*/+*.+?()*+,-,

./01+23/456*,+7*4*6 8+-7109,+7% %"&O% H$ " ! #!

&""CG&"&H?

*&!+#LN=<Y]% Ye<MeIg\g?]037*G1,-/307*/+ S*327,123

4*37,1*+>4/1*92>,K,+/*-*+>*.+?8̂^̂ M12+-267*/+-/+

892>,‘1/6,--*+>% %""$% &O"&%#! %H%!G%HHH?

*&C+#Z=<YZ% P8.]% Z=<Y5N_% ,723?5T-7,9K,-*>+

2+K 2+*923,XR,1*9,+7-70KT/42+/J,39*+*9233T*+J2-*J,

-01>*6231/S/7*.+?M),8+7,1+27*/+23./01+23/4],K*623

I/S/7*6-2+K (/9R07,1=--*-7,K 501>,1T% %"&B% &%"&#!



&’"## 仪#器#仪#表#学#报 第 ! " 卷

OHG$!?

*&B+#代煜%张建勋?基于小波变换和维纳滤波的半导体器件

&D4噪声滤波*.+?物理学报%%"&&%B""&&#!&$CG&’"?

@=8f% LN=<Y ._?I,K067*/+ /4&D4+/*-,*+

-,9*6/+K067/1K,J*6,-S2-,K /+ Q2J,3,7712+-4/19 2+K

Z*,+,14*37,1*.+?=672‘)T-*625*+*62% %"&&% B""&&#!

&$CG&’"?

*&O+#付宜利%潘博?微创外科手术机器人技术研究进展*.+?

哈尔滨工业大学学报%%"&’%C&"&#!&G&C?

VefP% ‘=<\?I,-,216) R1/>1,--/4-01>*6231/S/74/1

9*+*9233T*+J2-*J,-01>,1T* .+?./01+23/4N21S*+

8+-7*707,/4M,6)+/3/>T% %"&’% C&"&#! &G&C?

*&$+#王金海%岳晨飞%韦然%等?基于 ]̂@的动态脉搏数据

处理研究*.+?仪器仪表学报%%"&B%HO"增刊#!H!GH’?
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