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引  言

  JJF1071—2010 《国家计量校准规范编写规则》、JJF1001—2011 《通用计量术语及

定义》、JJF1059.1—2012 《测量不确定度评定与表示》共同构成本规范修订工作的基

础性系列计量技术法规。
本规范是对JJF1105—2003 《触针式表面粗糙度测量仪校准规范》(以下简称原规

范)的修订。与原规范相比,除编辑性修改外,主要变化如下:
———增加了引言部分。
———将引用文件替换至现行有效版本。
———增加了台式触针式表面粗糙度测量仪和便携式触针式表面粗糙度测量仪的结构

示意图,修改了触针式仪器的典型框图。
———修改了有关传感器触针计量特性的要求。根据GB/T6062—2009 《产品几何

技术规范 (GPS)表面结构轮廓法接触 (触针)式仪器的标称特性》,将原规范 “传感

器触针静态测量力”修改为 “传感器触针静态测力”,并在附录中表述其计量特性、校

准用标准器及校准方法;删除了对传感器 “静态测力变化率”项目的相关校准内容。
———修改了传感器滑行轨迹直线度的计量特性要求及校准方法。
———修改了 “传感器导头”相关计量特性,在附录B中表述。
———修改了示值误差的计量特性要求及表述方法。
———修改了正文中仪器 “示值重复性”“示值稳定性”的计量特性要求、表述方法

及校准方法。修改了附录C中记录器的垂直放大率及水平放大率的重复性的表述,相

应计量特性要求也进行了修改。
———根据JJF1059.1—2012 《测量不确定度评定与表示》,重新评定了触针式表面

粗糙度测量仪示值误差测量结果的不确定度。
本规范的历次版本发布情况:
———JJF1105—2003;
———JJG301—1982。
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触针式表面粗糙度测量仪校准规范

1 范围

本规范适用于触针式表面粗糙度测量仪的校准。

2 引用文件

本规范引用下列文件:

GB/T3505—2009 产品几何技术规范 (GPS) 表面结构 轮廓法 术语、定义

及表面结构参数

GB/T6062—2009 产品几何技术规范 (GPS) 表面结构 轮廓法 接触 (触
针)式仪器的标称特性

GB/T10610—2009 产品几何技术规范 (GPS) 表面结构 轮廓法 评定表面

结构的规则和方法

GB/T18777—2009 产品几何技术规范 (GPS) 表面结构 轮廓法 相位修正

滤波器的计量特性

GB/T19067.1—2003 产品几何量技术规范 (GPS) 表面结构 轮廓法 测量

标准 第1部分:实物测量标准

GB/T19600—2004 产品几何量技术规范 (GPS) 表面结构 轮廓法 接触

(触针)式仪器的校准

凡是注日期的引用文件,仅注日期的版本适用于本规范;凡是不注日期的引用文

件,其最新版本 (包括所有的修改单)适用于本规范。

3 概述

触针式表面粗糙度测量仪 (以下简称触针式粗糙度仪)一般由传感器、驱动器、电

子信号处理装置、计算机、打印机等组成。部分模拟式的触针式粗糙度仪带有指示表和

记录器。其工作原理是:仪器的驱动器带动传感器沿被测表面作匀速滑行,传感器通过

锐利触针感受被测表面的几何形状变化,并转换成电信号。该信号经放大和处理,再转

换成数字信号贮存在计算机系统的存贮器中。计算机对此总轮廓进行数字滤波,分离出

表面粗糙度轮廓并计算其参数。测量结果可由显示器输出,也可由打印机输出。模拟式

的触针式粗糙度仪可由指示表读出测量结果,记录仪输出表面轮廓。触针式粗糙度仪典

型框图见图1。

根据传感器的不同原理,触针式粗糙度仪可分为电感式、压电式、光电式、激光式

和光栅式等。传感器还可分为有导头式传感器和无导头式传感器。有导头式传感器仅适

用于测量表面粗糙度,而无导头式传感器除可用于测量表面粗糙度外,还可用于测量波
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