
> 才智 /185

科建园地 Cybertecture Field

 八角手宝石刻磨机

角度测量与平台高度测量的转换
周湘宁 陈红  陕西国际商贸学院  陕西西安  710000 

摘要：目前宝石加工行业切磨宝石采用的机械设备八角手刻磨机因其测角方法落后、角度误差大且不便测角等因素导致切
磨的宝石精度较低。本文通过对八角手测角方法的改进，即通过三角函数将对角度的测量转换成对平台与研磨盘间距离的测量，
能极大地减少角度测量误差对宝石切工带来的影响，而且更加方便、实用、快捷。
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件，结合短信业务功能，实现远程监控工程建设，更加及时有效
的进行办公。

2.4.4 分布式水利工程管理

数据和 GIS 系统采用分布式部署方案，能够极大的减少单台
服务器的压力，各个模块通过webservece技术进行集成。从省到市，
从监察单位到施工单位，逐层的进行业务分离，管理各自地理区
域的水利工程。并通过数据和系统多处异地镜像，能够减小数据
丢失的风险，提高访问速度。

3. 讨论与展望
通过长江流域工程管理项目的系统试用，该系统模式适合我

国水利工程建设领域实际情况的科学反腐防腐技术体系，符合我
国水利工程建设管理相关标准的项目建设过程管理。水利工程建
设管理监察 GIS 系统的开发与建设具有很强现实意义和紧迫性，
是建立“阳光廉政工程”的重要举措，试运行结果表明，该系统
模式能够基本满足水利行业建设管理和纪检监察部门的工作要
求。因此，今后需要充分发挥纪检监察、水利主管理部门在制度
和政策方面制定强有力保障作用；明确推广范围，选定试点单位
和项目类型，阶段性全面推广应用；选定推广模式，实现系统整
体推进 , 同步形成服务网络，采用桌面与移动系统相结合；落实

资金渠道，建立系统运维模式，采用云服务器支撑、确立专业服
务方式。

4. 结语
本平台实现了高效率、智能化的业务流程组织，利用 GIS 监

察水利工程建设，不仅具有一定的学术价值，而且在长江流域甚
至全国的水利工程建设监察中具有广阔的应用价值和前景。GIS
能够较好的处理数据的共享，建立一个标准的空间计算的基本环
境框架，为各种开放式网络提供一个融合的计算环境，能够方便
的集成 [3]。因此政府部分也可以将有关林业、农、水利、环境监
测等部分地理信息集成到电子办公中去，并作为决策依据，实现
GIS 的社会化、公众化。
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宝石因其独有的的美丽、耐久、稀少的特性赢得了人们的青
睐，但所谓“玉不琢不成器”，宝石只有经过大师们精心的的切
磨才更能绽放魅力，获得更高的的商业价值。我们都知道刻面宝
石的切工质量是影响其价值的重要因素，而宝石的切磨角度掌握
的好坏则直接影响宝石的亮度与火彩。角度掌握得好，则加工后
的宝石的晶莹剔透，闪闪发光；角度掌握得不好，则加工后的宝
石暗淡无光，价值大打折扣。目前宝石加工行业切磨宝石采用的
机械设备主要为八角手刻磨机和机械手刻磨机两大类，而八角手
刻磨机因其具有设备简单、价格便宜、操作方便、简单易学、加
工效率高等特点在宝石加工行业内获得人们的喜爱，但其又有致
命的缺点：如测角方法落后、角度误差大、切磨精度低且不便测
角等因素，而往往应用于一些角度要求不严如中低档宝石、人工
合成宝石领域。笔者在教学过程中通过研究与实践，发现八角手
刻磨机实际操作中所需要测量的角度——即研磨角的补角与刻磨
机的平台到研磨盘的距离存在某种对应的转换关系，通过将角度
的测量转换成高度的测量，能极大地减少角度测量误差对宝石切
工的影响。

一、八角手刻磨机传统的角度测量方法
当确定某一种宝石的切磨步骤及数据后，传统的角度测量方

法为：宝石用粘胶粘上粘杆，粘杆装上八角手手柄并抵紧，八角
手模块置于平台上，宝石端置于磨盘上，将量角器的直边放于磨
盘上，抬高或降低刻磨机的平台，目测粘杆中心线与量角器某一
角度（即某一刻面所需的研磨角的补角）的位置对齐，方可拧紧
螺栓进行切磨。这种测角方法的缺点是：（1）需一手同时拿量
角器与手柄，另一手抬高或降低刻磨机的平台，操作起来非常不
便；（2）以目测的方法看粘杆中心线与量角器某一角度对齐，
其测量的精度大大下降；（3）目前市场上销售的量角器的圆心
与磨盘间有一定距离，肉眼很难正确的估算出粘杆的中心线与圆
心对齐。因此，以上缺点都给八角手角度测量的精确性带来不可
避免的误差，而误差则给宝石的切工带来直接影响，从而导致宝

石的价值下降。
二、用高度测量代替角度测量的依据及方法
1. 依据

八角手刻磨机角度测量转换成平台高度测量的理论依据基
于直角三角形的三角函数关系：当平面上的三点 A、B、C 的连
线，AB、AC、BC，构成一个直角三角形，其中∠ ACB 为直角。
对于 AB 与 AC 的夹角∠ BAC 而言：对边 a=BC，斜边 h=AB，
邻边 b=AC，正弦（sin）等于对边比斜边：sin ∠ BAC=a/h，故
a=hsin∠BAC，即有当h为定值时，a对应∠BAC（0<∠BAC<90
时）的唯一值。基于这一原理可以在八角手刻磨机在操作过程中
的角度测量转化为八角手刻磨机平台与磨盘间的高度测量。                                                 

2. 方法（如下图示）

（1）标准八角手刻磨机八角模块从圆心到平行边的距离为
定值，设为OA，经测量标准八角手OA值为 4CM；

（2）粘杆插入八角手手柄中并抵紧，手柄与粘杆的长度为
定值，设为OB，经测量标准八角手OA值为 18CM；

（3）宝石圈型后，其胚型高度值为定值，设为 BC（BC 值
可在实际操作过程中用游标卡尺测量）；

（4）从八角形模块中心到平台的距离设为OE；
（5）从八角形模块中心到磨盘水平面的距离，设为OD；
（6）宝石材质确定好后，宝石每一组刻面的研磨角即为定值，

设为α，即有∠OCD=90-α，则有∠ EOA=90-α；



> 才智 /186

科建园地 Cybertecture Field

（7）从 E点到 D点的距离设为 ED，那么根据上述原理，α
的测定转换成ED的测定即当OC为定值时，H对应α（0<α<90时）
唯一值。

换算方法为：ED=OD-OE；而 OD=（OB+BC）sin ∠ OCD=
（OB+BC）sin（90-α）=（OB+BC）cosα；OE=OAcos（90-α）
=OAsinα，故有 ED=（OB+BC）cosα-OAsinα。

3. 实例

如水晶亭角为 43o 时，设圈形后胚型高度值即 BC值经测得
为 1CM，将OA=     4CM，OB= 18CM代入公式 ED= （OB+BC）
cos43-OAsin43≈ 13.96CM ，即如需测量水晶的亭角43o时，即
可转换成测量从八角手刻磨机的平台到磨盘水平面 ED 的距离
13.96CM即可。

三、结语
本文论述了八角手刻磨机实际操作中所需要测量的角度——

即研磨角的补角与刻磨机的平台到研磨盘的距离的转换关系，通
过将角度的测量转换成高度的测量，能极大地减少角度测量误差
对宝石切工的影响，更加方便、实用，提高八角手刻磨机加工宝
石的效率。
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时滞系统的稳定性研究
郭英佳  吉林农业科技学院文理学院  吉林 132101 

摘要：时滞现象普遍存在于自然界中且不可避免，时滞系统对应的数学模型是无穷维的泛函微分方程，研究该系统的稳定
性具有十分重要的理论和实际意义 .本文将时滞系统作为研究对象，分别采用特征根法和李雅普诺夫方法研究此类系统的稳定
性问题，并利用这两种方法归纳总结了几类经典的动力学模型 .

关键词：时滞系统；稳定性；特征根法；李雅普诺夫法

时滞现象广泛存在于实际现象中，时滞因素是影响一个系统
动态特性的重要因素，即当事物的发展趋势不仅与当前的状态有
关，还依赖于过去时刻的状态，这就是时滞现象 . 本论文主要综
述了时滞系统的稳定性问题，对此问题研究了两种相应的解决方
法，即特征根法和李雅普诺夫方法，并由这两种方法分别研究了
捕食被捕食系统、传染病模型、神经网络模型和化学反应模型的
稳定性 .

1 特征根法
1.1 特征根法

考虑非线性时滞系统
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线性时滞微分方程 (2) 与非线性时滞微分方程 (1) 的稳定性是
一致的 .而线性时滞微分方程 (2) 在平衡点处的稳定性可采取特征
根法，(2) 的特征方程是：
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定理 1：特征方程 (3) 的根与 (2) 的零解的稳定性关系有：
（1）系统 (2) 的零解一致稳定  (3) 的根只有有限个单重

纯虚根，而其它的根均有负实部 .
（2）系统 (2) 的零解一致渐近稳定  (3) 的所有根均有负

实部 .
（3）系统 (2) 的零解不稳定  (3) 有正实部的根 .
1.2 捕食被捕食模型

种群动力学是生态学中发展最迅速、应用最广泛地一个重要
分支，具有时滞的捕食被捕食模型对现实生活中种群的变化趋势
有着更合理、更准确的预测 .

考虑一类具有双时滞的捕食被捕食模型 :
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其中， )(),( tvtu 分别表示 t 时刻被捕食者和捕食者的种群
密度， ddaa ,,, 10 是正常数， 21 , 分别表示被捕食者和捕食者
将食物转化为自身的生长速度的时间 .

设系统 (4) 的正平衡点为 ),( ** vuE ，将其在原点 )0,0( 处线性
化，得到特征方程：
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设 )( i 是 (6) 式的特征根， 0)(  ，代入 (6) 式
得到特征方程：
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定理 2：当 ),0[,0 0201   BA 时，
(1) 当 ),0[ 0

11   时，系统 (4) 的所有根都具有负实部，此时
系统在正平衡点E处是渐近稳定的；
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1.3 传染病模型

考虑一类具有潜伏期与恢复期的传染病动力系统模型 :
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