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(57) Датчик динамічного тиску, що містить корпус, 
круглу жорстко защемлену мембрану, на якій роз-
ташовані тензорезистори з виводами, який відріз-
няється тим, що додатково містить блок обробки 
сигналів, акселерометр з виводами, що розташо-
ваний в центрі мембрани, вихідний кабель, який 
разом з виводами з тензорезисторів та акселеро-
метра під'єднаний до блока обробки сигналів. 

 
 

 
 

Винахід відноситься до галузі вимірювальної 
техніки і може бути використаний при вимірюванні 
динамічного тиску довільного характеру в систе-
мах, що працюють в реальному часі. 

Відомий датчик динамічного тиску [M.Tykhan, 
I.Maryamova, O.Lavitska, O.Kutrakov, Y.Yatzuk. 
Semiconductor mechanical sensors for adverse and 
dynamic conditions. XIV IMEKO World Congress. V. 
IX A, p. 99-103. Tampere, Finland, 1997], який міс-
тить корпус з круглою жорстко защемленою мем-
браною, на якій розташовані тензорезистори з 
виводами. 

Однак цей датчик не придатний для вимірю-
вання динамічного тиску довільного характеру в 
реальному часі, оскільки при цьому має нерегла-
ментовану похибку. 

В основу винаходу поставлене завдання ство-
рити такий датчик динамічного тиску, в якому нове 
виконання та розташування елементів дозволило 
б здійснювати вимірювання динамічного тиску до-
вільного характеру в реальному часі з регламен-
тованою похибкою. 

Поставлене завдання вирішується тим, що да-
тчик динамічного тиску, що містить корпус, круглу 
жорстко защемлену мембрану на якій розташовані 
тензорезистори з виводами, згідно з винаходом, 
додатково містить, акселерометр з виводами, що 
розташований в центрі мембрани, блок обробки 
сигналів, вихідний кабель, який разом з виводами 
з тензорезисторів та акселерометра під'єднаний 
до блоку обробки сигналів. 

Таке виконання датчика дозволяє вимірюван-
ня динамічного тиску довільного характеру в реа-

льному часі з регламентованою похибкою тому, 
що процедура вимірювання здійснюється методом 
відновлення вхідного сигналу шляхом обчислення 
його значення за формулою 
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прискорення центра мембрани,  - коефіцієнт 

демпфування; o  - частота власних коливань 

мембрани; k- сталий коефіцієнт, а похибка датчика 
визначається тільки статичними похибками вимі-
рювання прогину мембрани та прискорення руху її 
центра і похибками обчислення швидкості руху 
центра мембрани та значення вимірюваного тиску. 

На фігурі показана конструктивна схема дат-
чика динамічного тиску. 

Датчик динамічного тиску, що дозволяє вимі-
рювати тиск довільного характеру в реальному 
часі містить корпус 1, круглу жорстко защемлену 
мембрану 2, на якій розташовані тензорезистори 3 
з виводами 4, акселерометр 5 з виводами 6, що 
розташований в центрі мембрани 2, блок обробки 
сигналів 7, вихідний кабель 8, який разом з виво-
дами 4 з тензорезисторів 3 та акселерометра 5 
під'єднаний до блоку обробки сигналів 7. 

Вимірюваний тиск tp  подають на мембрану 

2, прогин її центру tow  вимірють тензорезисто-

рами 3, одночасно акселерометром 5 вимірюють 
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прискорення руху центра мембрани 2- t"
ow , ви-

хідні сигнали з тензорезисторів 
З через виводи 4, і вихідний сигнал з акселе-

рометра 5 через виводи 6 поступають у блок об-
робки сигналів 7, у блоці обробки вихідних сигна-
лів 7 здійснюється обчислення швидкості руху 

центра мембрани 2 - t'
ow , а також відновлення 

вхідного сигналу в реальному часі шляхом обчис-
лення його значення за формулою 

ok
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де t"
ow,t'

ow,tow  - прогин, швидкість та 

прискорення центру мембрани 2,  - коефіцієнт 

демпфування; o  - частота власних коливань 

мембрани 2; k- сталий коефіцієнт. 

Вихідний сигнал tp  з блоку обробки сигна-

лів 7, значення якого пропорційне значенню вимі-
рюваного тиску обчисленому за згаданою форму-
лою через кабель 8 подають на показуючий 
пристрій, чи у систему автоматичного керування 
тощо.
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