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(54) Компенсационный акселерометр
(57) Реферат:

Изобретение относится к измерительной
технике и может быть использовано в
акселерометрах с упругим подвесом
чувствительного элемента. Компенсационный
акселерометр содержит корпус,
магнитоэлектрический датчик момента, катушка
которого одновременно является маятником,

соединенным с упругими элементами,
являющимися токопроводами, соединяющими
маятник с корпусом, содержит магнитные
системы, в зазоре которых находится катушка
датчика момента, расположенная вдоль оси
подвеса. Технический результат - повышение
точности компенсационного акселерометра. 1 ил.
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(54) COMPENSATION ACCELEROMETER
(57) Abstract:

FIELD: measuring equipment.
SUBSTANCE: invention relates to measurement

equipment and can be used in accelerometers with
elastic suspension of sensitive element. Compensating
accelerometer comprises housing, magnetoelectric
moment sensor, which coil is simultaneously a
pendulum connected to elastic elements, which are

current conductors connecting the pendulum to the
housing, comprises magnetic systems, in the gap of
which there is a torque sensor coil located along
suspension axis.

EFFECT: higher accuracy of compensation
accelerometer.

1 cl, 1 dwg
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Изобретение относится к измерительной технике и может быть использовано в
акселерометрах с упругим подвесом чувствительного элемента.

Известен акселерометр [1], содержащий корпус с подвешенным в нем на торсионах
маятником, связанным через усилитель с датчиком момента.

Недостатком акселерометра является зависимость точности прибора от прогиба
упругих элементов при действии линейного ускорения по оси чувствительности, т.к.
точность прибора тем выше, чем больше соотношение полезного момента от
электрических пружин к вредному упругому моменту от торсионов.

Наиболее близким по техническому решению является компенсационный
акселерометр [2], содержащий маятник, подвешенный на растяжках, являющихся
токопроводами, первая растяжка жестко прикреплена к корпусу, вторая растяжка
прикреплена к втулке, расположенной вофланце, расположенном внутри корпуса, при
этомфланец и втулкажестко соединенымежду собой термокомпенсирующимэлементом,
датчик угла, выход которого соединен с усилителем, магнитоэлектрический датчик
момента, содержащийкатушку, вход которой соединен с выходомусилителя, магнитную
систему.

Недостатком компенсационного акселерометра является низкая точность измерения.
Технический результат заявленного изобретения заключается в повышении точности

компенсационного акселерометра.
Задача, на решение которой направлено заявленное изобретение, заключается в

уменьшении прогиба упругого подвеса компенсационного акселерометра при
воздействии линейного ускорения.

Поставленная задача решается за счет того, что компенсационный акселерометр,
содержащий корпус, магнитоэлектрический датчик момента, катушка которого
одновременно является маятником, консольно подвешенным на упругих элементах,
выполняющих также роль токоподводов, согласно изобретению, содержит магнитную
систему, в зазоре которой находится сторона катушки датчикамомента, расположенная
вдоль оси подвеса.

Отличительным признаком заявленного изобретения является введение в состав
компенсационного акселерометра дополнительной магнитной системы, позволяющей
уменьшить прогиб упругого подвеса компенсационного акселерометра за счет
выталкивающей силы, формируемой током.

Пример компенсационного акселерометра.
На фиг. 1 изображена электрокинематическая схема компенсационного

акселерометра, содержащего маятник (1), являющийся одновременно катушкой
магнитоэлектрического датчикамомента, подвешенный на упругих элементах (2) и (3),
являющихся токопроводящими элементами, жестко прикрепленных к корпусу (4).

Как показано на фиг. 1, поворот маятника (1) вокруг осиХ-Хфиксируется датчиком
угла (5), соединенным с входом усилителя (6). Выход усилителя (6) соединен посредством
упругого элемента (3) с катушкой датчика момента, содержащего магнит (7). Под
действием линейного ускорения, направленного перпендикулярно плоскости фигуры,
маятник (1) отклоняется от исходного положения, отклонение регистрируется датчиком
угла (5) и через усилитель (6) в виде определенной величины тока подается на катушку
магнитоэлектрического датчикамомента. Выходное напряжение снимается с резистора
(8), соединенного с входом катушки магнитоэлектрического датчика момента
посредством упругого элемента (2).

Одновременно с угловым отклонением маятника (1) при воздействии линейного
ускорения происходит плоскопараллельное перемещение катушки
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магнитоэлектрического датчикамомента. Величину плоскопараллельного перемещения
можно определить по формуле:

где:
FH - сила предварительного натяжения упругого элемента;
Р - распределенная нагрузка;
- длина упругого элемента;

δ - прогиб (величина плоскопараллельного перемещения).

где:
m - масса подвижной части;
a Z - действующее ускорение,
Отсюда:

и

Прогиб меняет упругие свойства упругих элементов (2) и (3), от которых зависит
нулевой сигнал акселерометра. Чем выше отношение полезного момента от датчика
момента к паразитному упругому моменту от упругих элементов (2) и (3), тем точнее
компенсационный акселерометр.

При подаче на катушку тока возникает момент, действующий на участок катушки
магнитоэлектрического датчика момента, находящийся в рабочем зазоре магнита (7).
Действующий момент вычисляют по формуле:

где:
Bl
- индукция в рабочем зазоре магнитной системы,

- активная длина катушки магнитоэлектрического датчика момента,

- ток, протекающий по катушке магнитоэлектрического датчика момента,
w - число витков катушки магнитоэлектрического датчика момента,

- плечо приложения силы.

Этотже ток протекает по участку катушкимагнитоэлектрического датчикамомента,
расположенному в рабочем зазоре магнита (9), что приводит к формированию
выталкивающей силы, которую вычисляют по формуле:

В2
где: - индукция в рабочем зазоре магнитной системы (9).
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Использование дополнительного магнита (9), расположенного вдоль оси упругого
подвеса, позволяет уменьшить прогиб упругого подвеса компенсационного
акселерометра при воздействии линейного ускорения и, следовательно, повысить
точность компенсационного акселерометра за счет повышения отношения полезного
момента от маятника к паразитному упругому моменту от упругих элементов.

Источники информации:
1.Авторское свидетельствоСССР№980008,МПКG01P 15/10, приоритет от 05.05.1980

г.
2. Авторское свидетельство СССР №1623434, МПК G01P 21/00, приоритет от

09.11.1988 г.

(57) Формула изобретения
Компенсационный акселерометр, содержащий корпус, магнитоэлектрический датчик

момента, катушкакоторогоодновременноявляетсямаятником, соединеннымсупругими
элементами, являющимися токопроводами, соединяющими маятник с корпусом,
содержащиймагнитные системы, в зазоре которыхнаходится катушка датчикамомента,
расположенная вдоль оси подвеса.
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