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通量计数中的坐标旋转修正：
二次坐标旋转与平面拟合旋转
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坐标旋转修正坐标旋转修正坐标旋转修正坐标旋转修正
为什么为什么为什么为什么？？？？

通量计算中的坐标旋转通量计算中的坐标旋转通量计算中的坐标旋转通量计算中的坐标旋转

将超声风速仪测得并表达在其

右手正交坐标系的三维风表达到自

然风坐标系中。

实际上是将由风速仪坐标系的

动量通量，感热通量，CO2/H2O/痕

量气体通量表达到自然风坐标系。

（xm, ym, zm) 风速仪坐标系
（x1, y1, z1) 自然风坐标系
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二次坐标旋转二次坐标旋转二次坐标旋转二次坐标旋转
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Fc+wpl+storage, July

• - w/o rotation

• - rotated
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平面拟合
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