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проектировать индуктивные преобразователи с заданной статической
характеристикой и необходимой точностью.
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ИНФОРМАЦИОННЫЕ ОЦЕНКИ ТРАНСФОРМАТОРНЫХ
ПРЕОБРАЗОВАТЕЛЕЙ ПЕРЕМЕЩЕНИЯ

преобразователи перемещения в электрический
применение в информационно-измерительных си-

'Трансформаторные
сигнал нашли широкое
схемах благодаря высокой надежности, точности и взаимозаменяемости^.

Среди известных конструкций преобразователей наиболее предпочти
тельна конструкция с магнитной цепью, показанной на рис.1. [21 . В
рабочем зазоре магнитной
цепи распределение маг
нитного поля практически
линейное, что и обуслав
ливает высокие метрологи
ческие характеристики та
кого преобразователя.

В настоящее время наи
более распространенной
оценкой точности преобра
зователей перемещения яв
ляется степень нелинейно
сти их характеристики. Од
нако такая оценка недоста
точна, поскольку она не от
ражает основные свойства
преобразователей..
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Наиболее эффективно использовать информационные оценки, изложен
ные в [3] применительно к преобразователям перемещения.

На рис.2 показана реальная характеристика дифференциально-транс-

форматорного преобразователя перемещения. Здесь абсолютное значение
текущей погрешности определяется двучленной формулой

Л = Д1>1-з'зх , От)
где д0 - абсолютное значение погрешности " нуля" преобразо

вателя; - относительная погрешность от изменения чув
ствительности; х - текущая координата перемещения измери
тельной обмотки.

Погрешность нуля л„ возникает из-за геометрической, магнитной
и электрической несимметрии магнитопровода относительно оси симмет
рии 00. При этом в измерительной обмотке существует "остаточный"
сигнал иост „ содержащий в общем случае квадратурную составляющую
и нечетные гармоники.

Величина
перемещения
определить по

и ост создает неопределенность в отсчете координаты
X . Эту неопределенность в единицах перемещения можно
формуле

л Црст . Сост Х-тах , ,Г> — ■ л — --------------- / мм ' (О'
тах
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где 5 - чувствительность преобразователя; - максималь
ная координата перемещения, ограниченная потоками рассеяния
( С - X тах ); Umax - максимальное значение выходного сиг
нала, при координате X max -
Таким образом, нижний диапазон перемещения ограничен величиной 
л0 , а верхний-координатой потока рассеяния.

Относительная погрешность от изменения чувствительности обуслав
ливается влиянием сопротивления стали и может быть оценена степенью
нелинейности S [I] . Таким образом, формулу (I) можно записать в
виде

Umax

Выражение (3) является более удобным, поскольку в нем взаимосвя
заны Uoorn j Углах j £, X max •

Для характеристики полного диапазона перемещения преобразовате
ля удобно пользоваться безразмерной величиной

(4)
В качестве рабочего диапазона перемещения можно взять длину пе

ремещения обмотки, при которой относительная погрешность остается
постоянной в определенных пределах.

Разрешающая способность преобразователя перемещений представляет
число достоверно различимых градаций результатов измерения на всем 
диапазоне перемещения измерительной обмотки. В общем случае, при на
личии погрешности нуля и погрешности чувствительности, разрешающая
способность определяется по формуле

Гь D
(5)

где Уа = - приведенная погрешность нуля преобразователя.
Наиболее полной оценкой преобразователей перемещения является

их информационная способность, определяемая в общем случае равенст
вом

(6)
Здесь в должном соотношении учитываются важнейшие характеристи

ки преобразователей: величина остаточного сигнала, погрешность от
изменения чувствительности и рабочий диапазон перемещения.
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ОЦЕНКА ДЛИТЕЛЬНОСТИ
ПЕРЕХОДНОГО ПРОЦЕССА В ВИХРЕТОКОВОМ ПРЕОБРАЗОВАТЕЛЕ

В работе [i] предложена методика определения эквивалентных па
раметров вихретокового преобразователя (ВТП) L3 и' Rs при питании
его токами произвольной формы и при изменении параметров объекта кон
троля. Для оценки длительности переходного процееса в системе ВТП-объ-
ект контроля при изменении питающего тока используются г, - и

-при изменении параметров объекта контроля ( и RgH3 - эквива
лентные вносимые параметры ВТП). Однако приведенный в [Í] расчет гр
и грл сделан в предположении, что спектры питающего тока и изменения
параметров объекта контроля узкополосные. В случае широкополосных
спектров расчеты усложняются в связи с необходимостью вычисления ин
тегралов,. которые не выражаются через элементарные функции.

В настоящей работе приведен расчет LSh3 , RgH3 и для
наиболее употребительных форм тока питания ВТП. Чтобы вычислить v3 ,
необходимо определить и /Р, = Ro + rSh3 , где 4 и -
индуктивность и сопротивление ВТП без влияния объекта контроля.

Расчеты эквивалентных параметров Lg„3 я RgH¡> приведены для
случая питания ВТП импульсами тока ¿ = Jcos2jrfot при
различной длительности Г и частоты заполнения fi, = _L. для трех
значений электропроводности объекта контроля? = 5П-1п^°J ;

<3^'51°60^ ; = 0,5-10s-^¡ ПРИ зазорах i^0,15R * г”-0,075R
( R - радиус катушки ВТП). Можно считать, что. при Г»Т0 такой

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 
 

 

 


