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(57) Датчик механических перемещений, со
держащий первичный преобразователь, вы
полненный в виде Ш-образного сердечника
с размещенными на нем обмоткой возбуж-

дения и двумя измерительными обмотками,
тактовый генератор, соединенный с обмог-
кой возбуждения первичного преобразова
теля, подвижный элемент, установленный с
возможностью перемещения относительно
обмоток первичного преобразователя и ин-
тегратор, о т л и ч а ю щ и й с я  тем, что он
снабжен (п-1) первичными преобразовате-
лями, (п-1) интеграторами, где п - общее
число преобразователей и общее число ин-
теграторов, и тактируемым дешифратором
входы которого соединены с выходами ин-
теграторов, тактовый вход - с выходом так-
тового генератора, входы интеграторов
соединены с выходами соответствующих
первичных преобразователей каждый из
которых обмоткой возбуждения соединен с
выходом тактового генератора, а его изме-
рительные обмотки включены встречно - по-
следовательно. С
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Изобретение относится к измеритель-
ной технике и может быть использовано для
контроля положения движущихся объектов
в устройствах автоматики и управления.

В качестве прототипа выбран датчик ме-
ханических перемещений, содержащий пер-
вичный преобразователь, выполненный в
виде Ш-образного сердечника с размещен-
ными на нем обмоткой возбуждения и двумя
измерительными обмотками, и подвижный
элемент, установленный с возможностью
перемещения относительно обмоток пер-
вичного преобразователя. Обмотка возбуж-
дения подключена к тактовому генератору,
а измерительные обмотки - к схеме обработ-
ки сигналов, которая содержит фазовый ди-

скриминатор, два пороговых устройства лл
интегратор, включенный между входами по-
роговых устройств и выходом фазового дис-
криминатора. Устройство-прототип имеет
низкую точность, инерционность, является
сложным, что обусловлено применением ус-
тройств для обработки аналогового сигнала
и необходимостью наращивания объема
схемы для получения сигнала в цифровом
коде. Это приводит к снижению надежности
датчика.

Задача изобретения заключается в усо-
вершенствовании датчика механических пе-
ремещений, обеспечивающего повышение
точности и надежности путем формирова-
ния на выходе дешифратора величины изме-
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нения уровня логического сигнала в виде
цифрового кода.

Решение задачи заключается в том, что
датчик механических перемещений, содер-
жащий первичный преобразователь, выпол-   5
ненный в виде Ш-образного сердечника с
размещенными на нем обмоткой возбуждения
и двумя измерительными обмотками,
тактовый генератор, соединенный с обмоткой
возбуждения первичного преобразова- 10
теля, подвижный элемент, установленный с
возможностью перемещения относительно
обмоток первичного преобразователя, и ин-
тегратор, согласно изобретению снабжен (п-
1) первичными преобразователями, (п-1)  15
интеграторами, где п - общее число преоб-
разователей и общее число интеграторов и
тактируемым дешифратором, входы которого
соединены с выходами интеграторов, так-
товый   вход   -   с   выходом   тактового 20
генератора, входы интеграторов соединены с
выходами соответствующих первичных
преобразователей, каждый из которых об-
моткой возбуждения подключен к выходу
тактового генератора, а его измерительные 25
обмотки включены встречно-последовательно.

Повышение точности и производитель-
ности измерений достигается путем фикси-
рования на выходе устройства изменения 30
уровня логического сигнала, что соответст-
вует моменту изменения фазы сигнала на
выходе п-го первичного преобразователя на
180° при прохождении подвижным элементом
контрольной точки над Ш-образным 35
сердечником этого преобразователя.

Количество (п) идентичных каналов,
включающих последовательно соединенные
преобразователь и интегратор, определяется
необходимым диапазоном измерения пе- 40
ремещения. Так, для определения
перемещения объекта по линии в пределах
диапазона работы одного первичного пре-
образователя достаточно одного канала, при
расширении диапазона измерений пе- 45
ремещений устанавливается необходимое
число каналов.

Взаимное расположение первичных
преобразователей и подвижных элементов
также определяется необходимым диапазо- 50
ном и точностью измерений. Например, уве-
личение диапазона измерений
перемещений по одной линии достигается
размещением двух первичных преобразова-
телей и нескольких подвижных элементов, 55
расположенных таким образом, что когда
очередной подвижный элемент выходит из
зоны работы второго первичного преобразо-
вателя, следующий подвижный элемент уже
вошел в зону работы первичного преобразо-

вателя. Сердечники с катушками и подвиж-
ные элементы могут располагаться и иным
образом в зависимости от поставленной за-
дачи, например, при одновременном конт-
роле перемещения в двух направлениях.

Необходимое количество контрольных
точек и соответственно необходимые диск-
ретность, точность и диапазон измерения
можно получить также увеличением количе-
ства строб-импульсов в течение одного пе-
риода напряжения на обмотке возбуждения.

На фиг.1 приведен датчик механических
перемещений: 1а - блок схема датчика; 16 -
первичный преобразователь с подвижным
элементом; 1в - возможный вариант разме-
щения первичных преобразователей и по-
движных элементов, установленных на
обьекте контроля (стрелкой показаны воз-
можные направления движения объекта); на
фиг.2 представлен график изменения амп-
литуды результирующего сигнала на выходе
измерительных катушек первичного преоб-
разователя.

Датчик механических перемещений со
держит (п) первичных преобразователей 1,
каждый из которых выполнен в виде (фиг. 16)
Ш-образного сердечника с размещенными
на нем обмоткой возбуждения 2 и* двумя
измерительными обмотками 3, подвижный
элемент 4, установленный на объекте конт
роля с возможностью перемещения относи-
тельно обмоток первичных
преобразователей 1 и взаимодействия с их
магнитным полем. Обмотка возбуждения 2
каждого из п первичных преобразователей
1 подключена к выходу тактового генератора
5, а измерительные обмотки 3 соединены
встречно-последовательно, их выходы явля-
ются выходами п-го первичного преобразо-
вателя 1 и подключены ко входам
соответствующего п-го интегратора б, выхо-
ды которого соединены с тактируемым де-
шифратором 7, тактовый вход которого
подключен к выходу тактового генератора 5.
В дешифраторе 7 имеется схема формирова-
ния строб-импульса из сигнала, поступаю-
щего на его тактовый вход.

Датчик механических перемещений ра-
ботает следующим образом.

Сигнал с тактового генератора 5 (фиг. 1а)
подается на обмотку возбуждения 2 каждого
из (п) первичных преобразователей 1. В об-
мотках 3, расположенных на крайних стерж-
нях Ш-образного сердечника индуцируется
ЭДС. Поскольку измерительные обмотки 3
преобразователя 1 включены встречно-по-
следовательно, сигнал на выходе каждого из
п преобразователей 1 соответствует разно-
сти ЭДС,  индуцируемых в его обмотках 3.
При перемещении объекта контроля по-
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движные элементы 4 изменяют магнитное
поле в обмотках 3. При этом при движении
элемента 4 над сердечником (фиг. 16) в сто-
рону одной или другой обмотки 3 выходной
сигнал преобразователя 1 изменяется по
амплитуде от Ua до Um, а при переходе его
через среднее положение (точка 0 - конт-
рольная точка) - по фазе на 180° (фиг.2).

Величина Ua зависит о технологических
характеристик первичных преобразовате-
лей - количества витков катушек, уровня по-
садки катушек на сердечниках,
однородности магнитного материала Ш-об-
разных сердечников и т.д. От крутизны кри-
вой, представленной на фиг.2, зависит
точность датчика.

Выходной сигнал с каждого из п преоб-
разователей 1, фаза которого, в зависимости
от направления перемещения подвижного

элемента над Ш-образным сердечником,
совпадает с фазой сигнала, подаваемого на
обмотку возбуждения, или противоположна
ей, подается на соответствующий n-ый ин-5
тегратор 6, который преобразует синусои-
дальную форму сигнала в форму,  близкую к
прямоугольной.

По сигналам с интеграторов 6, при нали-10
чий строб-импульса, на выходах дешифратора
7  формируются сигнал "0"  или "І".  В момент
изменения фазы сигнала на входе интегратора
б на 180° и при наличии? строб-импульса
происходит изменение уровня ло-15 гического
сигнала на выходе дешифратора 7. Момент
изменения фазы фиксирует прохождение
подвижным элементом 4 контрольной
точки на сердечнике преобразователя.
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