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В системах управления и навигации летательных аппаратов актуально применение 
микроэлектромеханических преобразователей ускорения. Рассмотрен микроэлектромеханический 
преобразователь ускорения с оптическим узлом считывания на основе двухканального 
интерферометра Фабри-Перо. Для улучшения точностных характеристик преобразователя 
предложено анализировать дробную часть полосы интерференционной картины. Исследованы 
изменения выходного сигнала оптического узла считывания под действием линейных ускорений 
при различных параметрах балочного чувствительного элемента, а также изменение пропускания 
интерферометра при разной отражательной способности зеркал. По зависимостям пропускания 
интерферометра от перемещения определены условия переключения между двумя каналами для 
обхода зон с низкой чувствительностью. Разработан метод обработки оптических сигналов, 
который формирует выходное значение путём конкатенации грубых результатов измерений и 
рассчитанной точной составляющей. Предложенный метод обработки позволяет увеличить 
точность результатов измерений ускорения без изменения диапазона преобразования.
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Введение. В настоящее время для многих приклад-
ных задач управления подвижными объектами актуально 
использование небольших микроэлектромеханических 
систем (МЭМС) [1, 2]. Отдельным типом МЭМС-устройств 
являются преобразователи ускорения, предназначенные 
для восприятия и преобразования ускорения в выходной 
электрический сигнал. Малогабаритные преобразователи 
ускорения можно применять для повышения точности си-
стем контроля положения беспилотных летательных аппа-
ратов, манипуляторов и т. п. [3, 4].

Неотъемлемой частью любого преобразователя ускоре-
ния служит его чувствительный элемент (ЧЭ). Рабочий ход 
ЧЭ составляет единицы микрометров. Минимизация рабоче-
го хода позволяет добиться малой поперечной чувствитель-
ности в МЭМС-преобразователе ускорений. Для получения 
информации о микроперемещениях ЧЭ в МЭМС часто ис-
пользуют ёмкостный съём, к недостаткам которого относятся 
чувствительность к электромагнитным помехам и возмож-
ность электрического пробоя между обкладками. Эти недос-
татки можно минимизировать, если применять оптические 
методы съёма информации [5, 6], в частности интерферо-
метрический съём в микрооптоэлектромеханических систе-
мах (МОЭМС) [7, 8]. На основе анализа целого числа полос 

интерференционной картины с помощью интерферомет-
ра измеряют микроперемещения ЧЭ, возникающие под 
действием ускорения. При этом абсолютная погрешность 
измерения не превышает значение длины волны источ-
ника излучения.

Динамические смещения с высокой чувствитель-
ностью и погрешностью порядка 5 нм можно определить 
с помощью дополнительных средств, например с исполь-
зованием оптоэлектронного метода регистрации сигнала 
лазерного интерферометра в совокупности с алгоритмом 
обработки [9]. Обработка предлагаемым грубо-точным 
методом позволяет уменьшить погрешность измерений 
МЭМС-преобразователя ускорений с оптическим узлом 
считывания на основе интерферометра Фабри-Перо. 
 При таком подходе не только подсчитывается целое чис-
ло полос интерференционной картины, представляющих 
собой грубое значение измерений, но и анализируется 
дробная часть полосы, в ходе чего формируется точная 
составляющая измерений (так называемая добавка). 
При этом анализ дробной части полосы выполняется ис-
ходя из результатов измерения оптической мощности 
одного из каналов регистрации в пределах выделенных 
интервалов.
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Структурная схема преобразователя ускорения на 
основе грубо-точного метода обработки интерферен-
ционных сигналов. В качестве ЧЭ в оптических преобра-
зователях ускорения обычно используется инерционная 
эталонная масса в виде твёрдого тела, которая крепит-
ся к основанию или базе гибкими элементами, напри-
мер, пружинами или торсионами. Одним из инженерных 
решений является ЧЭ в виде квадратной плоскопарал-
лельной пластины, подвешенной на двух G-образных 
пружинах. При этом пружины закреплены на середи-
нах противоположенных краёв пластины и лежат в плос-
кости ЧЭ. Интерферометрическим методом детектиру-
ются перемещения, нормальные к плоскости пластины 
[10]. Перемещения пластины могут происходить и вдоль 
её плоскости. В этом случае пластина крепится за углы 

четырьмя взаимно параллельными плоскими пружинами, 
которые позволяют ей двигаться только вдоль одной оси. 
Перемещения усиливаются балкой V-образной формы. 
Зеркало, расположенное посередине V-образной балки, 
и торцевая поверхность сколотого оптического волокна 
образуют резонатор интерферометра [11]. Также исполь-
зуются балочные элементы, например в виде простых в 
изготовлении пластин из кварца. В таком случае анали-
зируется не изменение положения ЧЭ, а его деформация. 
При реализации грубо-точного метода для съёма инфор-
мации в преобразователе ускорения предлагается исполь-
зовать интерферометр Фабри-Перо и блоки обработки 
и преобразования.

При рабочих перемещениях ЧЭ порядка единиц микро-
метров результат обычной обработки выходных сигналов 

Рис. 1. Структурная схема МОЭМ-преобразователя ускорения на основе грубо-точного метода обработки сигналов:
ИИ – источник излучения; ИФП1, ИФП2 – интерферометры Фабри-Перо; ФП1, ФП2 – фотоприёмники; БПОС канала 1, 2 – блоки 
предварительной обработки сигнала канала 1, 2; АЦП1, АЦП2 – аналогово-цифровые преобразователи; ПЗУ1,…, ПЗУ8 – постоянные 
запоминающие устройства; СУ – сигнал управления; М1–М6 – мультиплексоры; a – измеряемое ускорение; h – толщина ЧЭ; X – 
n-разрядный выходной код; A0–A5 – k-разрядный код количества целых отсчётов; A6–A11 – m-разрядный код добавки; БФВР – блок 

формирования выходного результата

Fig. 1. Structural diagram of MOEM acceleration transducer based on a roughly-accurate method of signal processing:
RS – radiation source; IFP1, IFP2 – Fabry-Perot interferometers; PD1, PD2 – photo detectors; SPU channel 1, 2 – channel 1, 2 Signal 
Preprocessing Unit; ADC1, ADC2 – analog to digital converters; ROM1, …, ROM8 – read-only memories 1,…,8; CS – Control Signal; М1–М6 – 
multiplexers; a – measured acceleration; h – sensitive element (SE) thickness; X – n-bit output code; A0–A5 – k-bit code of the number of entire 

counts; A6–A11 – m-bit code of additive; ORFU – Output Result Formation Unit



Оптико-физические измерения

Измерительная техника № 11, 202036

интерферометра содержит достаточно большую погреш-
ность измерений, связанную с частотой дискретизации 
данного способа получения информации, диапазоном 
измерения и искаженностью сигналов случайными поме-
хами различной природы. Для повышения устойчивости к 
влиянию случайных помех можно задействовать алгорит-
мы, основанные на преобразовании Фурье. Но такие алго-
ритмы требуют наличия полной реализации сигнала, что 
ограничивает их быстродействие. Поэтому предпочтение 
отдаётся использованию рекуррентных алгоритмов об-
работки дискретной последовательности отсчётов интер-
ферометрического сигнала [12]. При применении гомодин-
ных лазерных интерферометров возникает квадратурная 
фазовая ошибка, вызванная перекрестными помехами 
во время расщепления луча [13]. Один из недостатков 
гетеродинных лазерных интерферометров – сложность 
оптической схемы, требующей дополнительных оптичес-
ких компонентов, обусловленная использованием про-
странственно разделённых лучей с разными частотными 
составляющими [14].

Использование грубо-точного метода обработки ин-
терференционных сигналов, основанного на совместной 
аналоговой и цифровой обработке, позволяет улучшить 
точностные характеристики МОЭМС-преобразователя 
ускорения без усложнения оптической схемы. К грубым от-
счётам, связанным с долями ширины полосы интерферен-
ционной картины, добавляются точные отсчёты, определя-
емые по величине сигналов в каждом интервале. Грубые 
отсчёты формируются в системе двух интерферометров 
Фабри-Перо, максимумы на интерферометрических карти-
нах которых смещены на четверть ширины полосы. Свя-
занный с шириной полосы период τ аналогового выходного 
сигнала каждого интерферометрического канала делится 
на четыре интервала. С учётом двух каналов в каждой 
полосе интерференционной картины можно выделить во-
семь интервалов, анализ которых позволяет организовать 
переключение между каналами и сформировать добавку. 
Количество разрядов выходного значения преобразовате-
ля, выделяемых на добавку, может варьироваться в зави-
симости от реализуемой точности.

Разработана структурная схема МОЭМС-преобразова-
теля ускорения на основе грубо-точного метода обработки 
интерференционных сигналов. На его выходе формирует-
ся n-разрядный код, в котором m разрядов выделяются на 
подсчёт целых отсчётов (грубая составляющая);  
разрядов формируют добавку (точная составляющая). На-
пример, для структурной схемы на рис. 1 значения n, m, 
k составляют 12; 6; 6 соответственно. Структурная схема 
содержит следующие элементы: балочный ЧЭ толщиной h; 
два интерферометрических канала; блоки предваритель-
ной обработки сигналов БПОС для канала 1 и канала 2; 
блоки точного канала 1 и точного канала 2; мультиплек-
соры М1–М6 и блок подсчёта целых отсчётов. Интерфе-
рометрические каналы включают источник излучения ИИ, 
блоки интерферометров Фабри-Перо ИФП1, ИФП2 и фото-
приёмники ФП1, ФП2. Блоки предварительной обработки 

сигналов состоят из преобразователя «ток-напряжение» и 
усилителя. Блоки точный канал 1 и точный канал 2 содер-
жат аналогово-цифровые преобразователи АЦП1, АЦП2 и 
постоянные запоминающие устройства ПЗУ1, …, ПЗУ8 для 
хранения данных о добавке. При этом добавка представля-
ет собой добавочный двоичный код, однозначно связанный 
с мощностью сигнала на каждом из восьми выделенных ин-
тервалов. Счётчик целых отсчётов содержит компараторы 
и логическую схему обработки. Блок мультиплексоров в за-
висимости от управляющих сигналов с помощью ПЗУ1, …, 
ПЗУ8 формирует на выходе преобразователя добавку.

Для корректного определения направления ускорения 
требуются два оптических канала схемы. Оптическое излу-
чение источника модулируется в зависимости от микропе-
ремещений ЧЭ t, вызванных измеряемым ускорением a, и 
поступает на фотоприемники. Оптический сигнал преобра-
зуется в фототок, а затем – в напряжение, пропорциональ-
ное оптической мощности. Выходное напряжение усили-
вается и с помощью аналого-цифрового преобразователя 
(АЦП) преобразуется в двоичный код. Этот код подаётся 
на постоянное запоминающее устройство (ПЗУ) и является 
адресом ячейки, где хранится информация о добавочном 
сигнале. Так как обработка грубо-точным методом предпо-
лагает разделение периода сигнала каждого канала на че-
тыре равных интервала, то в каждом канале расположены 
четыре ПЗУ.

Грубую составляющую результатов измерений форми-
рует счётчик целых отсчётов, реализованный на основе 
компаратора и последующей логической схемы обработки. 
На выходе счётчика формируются целые отсчёты значе-
ний микроперемещений в двоичном коде.

В зависимости от номера интервала двоичный код – 
адрес ячейки памяти – поступает в соответствующее 
ПЗУ. Далее из ПЗУ выходное двоичное число передаётся 
на мультиплексоры, управляемые младшими разрядами 
счётчика целых отсчётов. Это обеспечивает формирова-
ние добавки в виде шести разрядов двоичного кода, уточ-
няющей грубые результаты. Конкатенация целых отсчётов 
и добавки формирует выходное число X.

При условии, что целый отсчёт равен 0,4·10–7 м при ко-
личестве уровней 64, итоговая погрешность составляет 
около 0,006·10–7 м. С помощью такого метода грубо-точной 
обработки интерференционных сигналов можно умень-
шить погрешность измерений более чем на порядок.

Оценка перемещений балочного ЧЭ преобразователя 
ускорений. Функция преобразования датчика ускорения 
на основе оптического считывания представляет собой за-
висимость выходного напряжения от ускорения a, которое 
определяет прогиб ЧЭ.

Ускорение, действующее на балочный ЧЭ, можно пред-
ставить в виде двух составляющих a1, a2, направленных 
вдоль нейтрального положения балки и перпендикулярно 
этому положению соответственно. При воздействии уско-
рений балка начинает деформироваться относительно 
основной оси чувствительности. Балочный вид воспри-
нимающего элемента предназначен для формирования 
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деформации под действием ускорения, перпендикулярно-
го плоскости пластины.

Под воздействием ускорения a2 балка отклоняется от 
исходного положения. Отклонение конца балки при воз-
действии ускорения определяют как [15]:

где r2 – перемещение вдоль вертикальной оси; a2 – измеря-
емое ускорение; m – масса балочного ЧЭ; l – длина балки; 
E – модуль упругости; ਝ – момент инерции.

Момент инерции ਝ рассчитывают по формуле

где b, h – соответственно ширина и толщина балочного ЧЭ.
Толщина h влияет на чувствительность преобразова-

теля, изменяя диапазон деформаций ЧЭ. Зависимость 
деформации свободного края выполненного из кварца ЧЭ 
от вертикального ускорения при разных размерах балоч-
ного ЧЭ представлена на рис. 2. Перемещение крайней 
точки ЧЭ связано гиперболической зависимостью с толщи-
ной h. При ускорении  и толщинах  

  перемещения составляют соответ-
ственно    Результаты 
измерений перемещений такого порядка традиционным 
интерферометрическим методом будут содержать боль-
шую погрешность, что делает неэффективным использо-

Рис. 2. Зависимость перемещения x свободного края ЧЭ от 
действия вертикального ускорения a  h – толщина ЧЭ

Fig. 2. Dependence of displacement on the action of vertical accelera-
tion  a – measured acceleration; h – SE thickness; x – SE 

free edge displacement

Рис. 3. Зависимость пропускания T интерферометра от перемещения t при 
 – кривые T1, T2, …, T9 соответственно

Fig. 3. Dependence of the interferometer transmittance T on the displacement t for various 
values of R: T1(t):  T2(t): … T9(t): 

вание этого метода. Грубо-точный метод об-
работки позволяет интерферометрической 
системе измерять перемещения порядка де-
сятков и единиц нанометров.

Одним из источников погрешности явля-
ется изменение температуры. Изготовление 
всего ЧЭ из одного термостабильного мате-
риала, например плавленого кварца, а также 
измерение температуры и соответствующая 
коррекция результатов измерений обеспе-
чивают меньшую зависимость показаний от 
температуры.

Математическая модель двухканального 
интерференционного узла считывания ин-
формации. Интерференционные информаци-
онно-измерительные системы относят к самым 
чувствительным и точным. Фазовые сдвиги 
можно измерять с высокой (10–3–10–6 рад) точ-
ностью, и при малой рабочей длине волны 
принципиально достижимы высокие точност-
ные характеристики.

Теория многопроходных интерферомет-
ров определяет зависимость пропускания Т 
интерферометра от фазового набега δ между 
зеркалами с отражательной способностью R, 
которая описывается формулой Эйри [16]:

Фазовый набег рассчитывают [16] по формуле

где t – расстояние между зеркалами интерферометра 
(база интерферометра); λ – длина волны излучения в сре-
де между зеркалами.

Коэффициент отражения варьируется в диапазоне 0–1.
Отражательная способность R существенно влияет на 
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зависимость пропускания интерферометра от перемеще-
ния (рис. 3). Резкие пики максимумов позволяют считывать 
информацию с точностью до λ/2. Для работы со значени-
ями в дробной части полосы необходимо получить более 
плавную зависимость пропускания интерферометра от 
базы t.

Интерференци онная картина при изменении расстоя-
ния t между зеркалами имеет ярко выраженные экстрему-
мы. Для получения приемлемой чувствительности в зонах 
дробной части полосы проведено моделирование характе-
ристик при различных значениях отражательной способнос-
ти зеркал интерферометра. Отражательная способность 
зеркал R с интервалом  варьируется в диапазоне 
0,1–0,9 для кривых T1–T9 (см. рис. 3).

При близкой к единице отражательной способности за-
висимость пропускания интерферометра от перемещения 
представляет собой последовательность максимумов, ин-
дицируется только момент перехода через определённое 
значение расстояния t. При уменьшении отражательной 
способности R наблюдаются более плавные зависимости. 
В то же время сильное уменьшение коэффициента отра-
жения приводит к уменьшению перепадов пропускатель-
ной способности интерферометра. Так, при отражательной 
способности  диапазон пропускания составляет 0–1, 
а при  – диапазон пропускания 0,75–1.

При использовании зеркал с промежуточными зна-
чениями отражательной способности, например  

обеспечивается возможность работы в дробной части по-
лосы при достаточно большом диапазоне перепадов про-
пускательной способности интерферометра.

Интервалы между максимумами выбираются для обес-
печения приемлемой чувствительности к перемещению 
в пределах каждого интервала. Необходимо определять 
границы, это позволит согласовать переходы от одного ин-
тервала к другому и обеспечить учёт показаний при пере-
ходе между ними.

Зависимости пропускания двух интерферометров от 
перемещения приведены на рис. 4. Для выбора уровня 
напряжения срабатывания период зависимости пропуска-
ния интерферометра от перемещения делится на четыре 
равных интервала, и фиксируются значения выходных 
оптических сигналов, соответствующие границам выде-
ленных областей. Уровень, где графики зависимостей 
пересекают эти границы, определяет напряжение сраба-
тывания Uср. Точки 2; 4; 6; 8 определяются пересечением 
сигналов каналов с напряжением срабатывания, а точки 
1; 7 и 3; 5 – это нижняя Uгр. н и верхняя Uгр. в граничные 
точки, ниже и выше которых соответственно начинают-
ся зоны с низкой чувствительностью. В указанных зонах 
работать нецелесообразно, поэтому организуют пере-
ключения между каналами. Переключения между интер-
ферометрическими каналами происходят в точках 1; 3; 5; 
7. Так как в пределах каждой зоны чувствительность не 
является постоянной, значения пересчитываются в соот-
ветствии с формой сигнала.

Для подсчёта целого числа полос сигналы обоих опти-
ческих каналов обрабатывают с использованием компара-
торов и логических схем, разработанных на основе уравне-
ний движения в стороны увеличения и уменьшения зазора 
(переключение между каналами при движении в сторону 
увеличения зазора на рис. 4 показано стрелками). Напря-
жение срабатывания выбирается в точках 2; 4; 6; 8.

Алгоритм функционирования преобразователя уско-
рения на основе грубо-точного метода обработки инфор-
мации об ускорении. Сигналы фотоприёмников преобра-
зуются в напряжения, которые усиливаются и поступают в 
блок для подсчёта целых отсчётов с помощью компарато-
ров. С выхода счётчика двоичный код (например шестираз-
рядный) поступает в блок формирования выходного резуль-
тата и является его грубой составляющей. Дополнительно 
анализируется каждый интервал между максимумами и 
подсчитывается промежуточный результат внутри него.

Формирование добавки происходит путём подачи сигналов 
каналов А, В (см. рис. 1) на АЦП1, АЦП2, с которых двоичный 
код, являющийся адресом, поступает на ПЗУ (для первого 
канала – ПЗУ1, ПЗУ2, ПЗУ5, ПЗУ6; для второго канала –
 ПЗУ3, ПЗУ4, ПЗУ7, ПЗУ8). Данные ячеек ПЗУ по выбранным 
адресам в виде двоичного кода поступают на мультиплек-
соры, на выходе которых в зависимости от участка работы 
формируется добавка. Например, для работы на первом 
участке на управляющий вход мультиплексоров поступа-
ет кодовая комбинация «001», и тогда на выходе каждого 
мультиплексора появится сигнал, пришедший из ПЗУ1.

Рис. 4. Зависимость пропускания Т двух интерферометров 
от перемещения t при    
стрелками показано переключение между каналами при движении 

в сторону увеличения зазора

Fig. 4. The dependence of the transmission of two interferometers on 
the movement t  arrows show 

switching between channels when moving towards ga p increasing
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Аналогично, кодовые комбинации (010, 011, 100, 101, 110, 111, 
000) остальных участков поступают на вход мультиплексоров 
в виде двоичного кода, соответствующего номеру участка, на 
котором идет работа, и обеспечивают подключение соот-
ветствующего ПЗУ. Структуру устройства связи ПЗУ и блока 
мультиплексоров для определения добавки см. на рис. 1.

С учётом текущего участка работы на выходе мульти-
плексоров формируется добавка в виде двоичного кода, 
например шестиразрядного. Двоичный код с  блока муль-
типлексоров поступает в блок формирования выходного 
результата, дополняя грубую составляющую точной.

При формировании шестиразрядного двоичного кода гру-
бого канала один отсчёт составляет около 40 нм. С использо-
ванием также шести разрядов для формирования добавки в 
полном диапазоне одного грубого отсчёта можно выделить 64 
уровня, что будет соответствовать итоговой погрешности из-
мерения примерно 0,6 нм. В результате формируется двенад-
цатиразрядный код, обеспечивающий малую погрешность из-
мерения, зависящую от погрешностей аналоговых сигналов.

Смоделирована работа преобразователя ускорения на 
основе грубо-точного метода обработки интерференцион-
ных сигналов. На основе структурной схемы и алгоритма 

функционирования преобразователя, разработана мате-
матическая модель, графическое представление которой 
приведено на рис. 5.

Входное ускорение приводит к деформациям ЧЭ. Зна-
чение перемещения подаётся на блок интерферометра 
Фабри-Перо ИФП, который представляет собой зависи-
мость пропускания интерферометра от перемещения. На 
выходе блока моделирования работы ИФП формируются 
сигналы каналов А, В. Часть сигналов каналов поступает 
в блок счётчика целых отсчётов, в котором реализованы 
компараторы и логические схемы, осуществляющие под-
счёт целого числа полос интерференционной картины. 
Старшие шесть разрядов с выхода счётчика целых отсчё-
тов поступают в блок формирования грубой составляющей 
результата. Другая часть сигналов поступает в блок опре-
деления точной составляющей, который включает в себя 
АЦП, ПЗУ и мультиплексоры, управляющиеся тремя млад-
шими разрядами счётчика целых отсчётов. Конкатенация 
грубого и точного результатов формирует выходное значе-
ние, зависящее от воздействующего линейного ускорения.

Например, при подаче на вход ускорения  
производящего перемещение  на выходе 

Рис. 5. Математическая модель преобразователя ускорения на основе грубо-точного метода обработки интерференционных сигналов:
u – m-разрядное значение целых отсчётов (грубая составляющая); y – k-разрядное значение добавки (точная составляющая); С0…
С2 – разряды трёхразрядной кодовой комбинации, подающейся на управляющий вход мультиплексоров и определяющей участок работы; 

ИФП – то же, что на рис. 1

Fig. 5. The mathematical model of the acceleration transducer based on a roughly-accurate method of interference signals processing:
u – m-bit value of integer samples (rough component); y – k-bit value of the additive (exact component); С0…С2 – bits of a three-bit code 

combination that is fed to the control input of multiplexers and determines the work area; IFP – the same as in Fig. 1
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формируется код, значение которого соответствует пе-
ремещению  производимому ускорением 

 Погрешность преобразования составляет 
десятые доли нанометров для перемещения, сотые доли 
метра, делённого на секунду в квадрате, – для линейного 
ускорения, и не превышает 0,02 %.

Заключение. Предложенный алгорит м обработки ин-
формации о линейном ускорении позволяет уменьшить 
погрешность измерения за счёт формирования точной 
добавки к грубой составляющей. С учётом зависимости 
пропускания интерферометров с малой отражательной 
способностью от перемещения определены условия 
переключения между двумя каналами для обхода зон с 
низкой чувствительностью. При моделировании рабо-
ты устройства обработки информации преобразователя 
установлено, что с и спользованием грубо-точного метода 
формирования выходного сигнала прецизионный преоб-
разователь ускорения с интерферометрическим считы-
ванием обеспечивает повышенную (на уровне единиц 
нанометров) точность измерений перемещений. Таким 
образом, подобный преобразователь можно эффективно 
использовать в системах управления и навигации лета-
тельных аппаратов.

Работа выполнена при поддержке РФФИ (грант № 19-
08-00108).
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Microoptoelectromechanical acceleration transducer based on a roughly-accurate method 
of Fabry-Perot interferometer signal processing

Vladimir I. Busurin, Vadim V. Korobkov, Kirill A. Korobkov, Nataliya A. Koshevarova

Moscow Aviation Institute (National Research University), Moscow, Russian Federation, 
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The use of microelectromechanical acceleration transducers is actual in control and navigation systems of aircraft. 
A microelectromechanical acceleration transducer with an optical reading unit based on a two-channel Fabry-Perot interferometer 
is considered. Proposed to analyze fractional part of the interference pattern’s fringe to improve the accuracy of the transducer. 
Changes in the output signal of the optical reading unit under the action of linear accelerations at various parameters of the beam-
type sensitive element and change in the interferometer’s transmission at diff erent refl ectivity of the mirrors are investigated. The 
conditions for switching between two channels for bypassing zones with low sensitivity are determined according to the dependences 
of the interferometer transmission on displacement. A method for processing optical signals has been developed, which forms 
the output value by concatenating rough measurement results and the calculated accurate component. The proposed processing 
method makes it possible to increase the accuracy of the acceleration measurements without changing the conversion range.

Key words: acceleration transducer, microelectromechanical systems, optical reading, Fabry-Perot interferometer, roughly-
accurate method, micromovings, error.


