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НЕКОТОРЫЕ ДИНАМИЧЕСКИЕ ХАРАКТЕРИСТИКИ 
МАГНИТНО-ПОЛУПРОВОДНИКОВЫХ ПРЕОБРАЗОВАТЕЛЕ»! "НАПРЯЖЕНИЕ-ЧАСТОТА”

Достаточно обширный класс первичных преобразователей имеет 
выходные сигналы низкого уровня /0  + оО мв/.

Для преобразования информации таких датчиков в форму, удобную 
для ввода в ЭЦВМ, все шире используются методы, основанные на про
межуточном преобразовании сигналов в частоту.

Применение магнитно-полупроводниковых преобразователей напря
жения в частоту для этих целей позволяет отказаться от предвари
тельного усиления преобразуемого напряжения, обеспечить высокую 
линейность характеристики преобразователя при сравнительно простой 
реализации, что особенно важно при работе преобразователя в много
канальной системе.

Ещё одной важной характеристикой магнитно-полупроводникового 
инвертора, работающего в режиме функционального преобразователя 
непрерывного сигнала в дискретный, является длительность переход
ного процесса, вызванного изменением управляющего сигнала.

Строгое аналитическое исследование переходного процесоа в 
магнитно-полупроводниковых преобразователях является сложной зада
чей, так как ати устройства представляют собой существенно нели
нейную систему, содержащую ферромагнитные сердечники и транзисторы.

Решение разностного уравнения, описывающего переходный процесс 
в схеме на базе магнитного усилителя с параллельным соединением 
рабочих обмоток /р и с .1 / /при ряде допущений [I]  / ,  позволило по
лучить выражение для характеристики переходного процесса в виде 
зависимости частоты / /■  /  от числа полупериодов / п  /
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Рис. I

где U fo )-  значение частоты в п  -й  полупериод; / frcm) -  
установившееся значение частоты; У (Wav.)  -  начальное значение 
частоты; U p  -  напряжение, приложенное к рабочим обмоткам;

U p-  приведённое значение тока управления; Zp -  сопротивле
ние рабочих обмоток.

Длительность переходного процесса существенно зависит от на
чальной частоты, сопротивления рабочих обмоток и параметра

/ ? _  Up - Су Zp
с'~ U p   ̂с'у  Гр

Ьремя переходного процесса для различных р  , / 0 приве
дено в таблице I .



-  142 -

Таблица I

Е/гер. пр Г мсек ]

а  / , =2000гц у^=4000гц Уо=10000гц ^ Уусл?.
0 ,э 9,3 6 8 1.9
0,66 10,7 11,8 3
0,821 32,4 24 5,9 4000 гц
0,99 216 156 39

Ь магнитно-полупроводниковых инверторах на базе магнитных 
усилителей с самонасыщением благодаря наличию диодов в цепи рабо
чих обмоток, переходный процесс носит четко выраженный дискретный 
характер, разделяясь на "рабочий" и "управляющий" полупериоды.

Разностное дифференциальное уравнение, описывающее переход
ный процесс, в этом случае при нелинейной зависимости ^  
является нелинейным и решение его в общем случае весьма затрудни
тельно. Поэтому весьма эффективным в данном случае является гра
фическое построение переходного процесса по характерно тике управ
ления преобразователя^ {'Ту) и некоторой вспомогательной "пе
реходной" функции , которая определяется слз^ющим со
отношением :

/ а ,) *

Исходными данными для построения являются характеристика уп
равления преобразователя в виде зависимости частоты от тока уп
равления (О) , начальное значение тока управления {(TyJ или 
значение частоты, соответствующее этому току и величина ЭДС управ
ления после коммутации Е е/ . Порядок построения поххазан на рис.2 . 
Переходный процесс представляется последовательностью точек 0 ,1 ,
2 . . .  с о  на статической характеристике управления преобразо
вателя.

Инерционность преобразователя на базе магнитного усилителя с 
самонасыщением значительно меньше, чем преобразователя на Овзе 
магнитного усилителя с параллельным соединением рабочих обмоток 
и может быть снижена до величины запаздывания на полошну пери
ода начальной ч а с т о т .
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Результаты теоретического исследования хорошо совпадают с 
экспериментом, проведенном на специально разработанной установке.
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ЛОКАЛЬНОСТЬ И ПОГРЕШНОСТЬ ПРИ БИХРИОКОВОМ КОНТРОЛЕ

Одним из важнейших параметров вихретокового метода контроля, от 
которого зависит погрешность измерения, является локальность.

Локальность характеризует размеры области, в которой возбуждено 
анализируемое поле. Учитывая поглощение электромагнитной энергии в 
изделии, следует определить локальность как размеры области, излу
чение из которой выходит наружу из изделия. При вихретоковом методе 
контроля интерес представляет поверхностная локальность -  размер час- 
ти излучающей области, выходящей на поверхность изделия.

При допускаемой погрешности измерения в качестве меры поверх
ностной локальности следует принять размер обдасти изделия, из кото
рой выходит ( /-  f  ) возбужденной в нем электромагнитной мощности

Л И Т Е Р А Т У Р А
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[ I ]  .

( I )

плотность вихревых 
i величина; /'-о б ъ ём

зихре.

Плотность вихревых токов определяется соотношением

(2)


