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Sposob a.utokompensacji przy pomiarze napiecia lub natezenia
pradu stalego

1

Przedmiotem wynalazku jest spos6b autokom-
pensacji przy pomiarze i rejestracji napiecia lub
natezenia pradu stalego.

Dotychczasowe sposoby autokompensacji w ukta-
dzie Lindeck-Rotha polegaja na wytworzeniu: na
rezystorze kompensacyjnym, znajdujacym sie jed-
noczeSnie w obwodzie wyjSciowym i wejSciowym
autokompensatora sygnalu, odejmujacego sie od
sygnalu wejsciowego, przy czym wielko§é sygnatu
wyjéciowego ustala sie samoczynnie na takiej war-
tosci, przy ktérej sygnat na rezystorze kompensa-
cyjnym zréwna sie z sygnalem wejSciowym.

Organem wykrywajgcym stan skompensowania
obu sygnaléw jest galwanometr lusterkowy, kto6-
rego wychylenie od polozenia zerowego pod wply-
wem ro6znicy ‘miedzy wartoSciami obydwu sygna-
16w napieciowych zmienia warunki réwnowagi
mostka, zasilanego napieciem stalym i zbudowa-
nego z dwéch rezystorow i dwoch fotoelementéw,
oSwietlonych promieniem $§wiatla odbitym od lu-
sterka. Przy niejednakowym naSwietleniu -‘oby-
dwéch fotoelementéw, na wyjSciu mostka pojawia
sie napiecie, ktére po wzmocnieniu staje sig sy-
gnalem wyjSciowym autokompensatora i w opisa-
ny spos6b kompensuje sygnal wejsciowy.

Inny sposéb autokompensacji polega na poréw-.

nywaniu napiecia mierzonego z napieciem zbiera-
nym z potencjometru pomiedzy jednym 1z jego
nieruchomych koncéow a stykiem przesuwnym,
przy czym potencjometr jest zasilany stalym pra-
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dem o stabilizowanej wartoSci. Styk przesuwny
potencjometru uruchamiany jest przez silnik elek-
tryczny, sterowany ze wzmacniacza, ktéry jest w
tym przypadku organem reagujacym na stan
skompensowania sygnalu mierzonego przez kom-
pensujacy. Sygnalem wyjsciowym autokompensa-
tora jest przesuniecie mechaniczne.

Podstawowga. i zasadnicza wadg opisanych spo-
sob6w autokompensacji jest to, ze wymagaja one
elektro-mechanicznych czeSci ruchomych, takich
jak galwanometr lub silnik elektryczny i szczot-
ka potencjometru. Ponadto w drugim z opisanych
sposob6w - autokompensacji wystepuje zawodne po-.
1aczenie stykowo-§lizgowe szczotki potencjometru
z jego uzwojeniem. Styk taki ulega z czasem wy-
tarciu, co prowadzi do zmian wlaSciwo$ci auto-
kompensatora, w ktérym wykorzystano dany spo-
s6b, obecno$¢ za§ np. galwanometru uniemozliwia
lub utrudnia zastosowanie takiego autokompensa-
tora w miejscach narazonych na wstrzgsy mecha-
niczne, o ile galwanometr nie posiada specjalnej
budowy i odpowiedniego zabezpieczenia.

Celem wynalazku jest wyeliminowanie opisa-
nych niedogodnoSci a zadanie techniczne polega
na opracowaniu sposobu, wykorzystujgcego ele-
ment bezstykowy.

Takim elementem w rozwigzaniu bedgcym
przedmiotem wynalazku jest magnetorezystor, kt6-
rego rezystancja zalezna jest od natezenia pola
magnetycznego, '
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Istota wynalazku polega na tym, Ze mierzone
napiecie wlgacza sie szeregowo z magnetorezysto-
rem, umieszczonym w szczelinie powietrznej obwo-
du magnetycznego. Magnetorezystor zasilany jest
pradem stalym o stabilizowanej warto$ci. Réznice
miedzy mierzonym napieciem a roboczym spad-
kiem napiecia na magnetorezystorze doprowadza
‘sie, po wzmocnieniu, do uzwojenia umieszczonego
na rdzeniu obwodu magnetycznego. Prad powodu-
je zmiane indukcji magnetyeznej w szczelinie po-
wietrznej, ta za§, z kolei, zmiane rezystancji
magnetogezystora. Przy stalym pradzie zasialaja-
cym magnetorezystor powstaje na nim spadek na-
piecia kompensujacy mierzone napiecie.

‘Prad zasilajgcy magnetorezystor pociaga za sobg
spadek napiecia réwniez wtedy, gdy nie jest jesz-
cze przylozone mierzone napiecie. Dla skompenso-
wania tego spadku napiecia dodany jest osobny
obw6d z rezystorem zasilanym pradem stalym o
takim natezeniu, aby spadek napiecia powstaly
na tym rezystorze byt réwny co do wartosci
pierwszemu.

Zastosowanie omawianego sposobu kompensa-
cji pozwala nie tylko unikngé dotychczasowych
niedogodno$ci ale upraszcza i ulatwia réwniez
znacznie przeprowadzenie samego pomiaru.

Spos6b autokompensacji bedacy przedmiotem
wynalazku bedzie wyja$niony na -przykladzie w
oparciu o rysunek, na ktérym fig. 1 przedstawia
charakterystyke magnetorezystora, fig. 2 obwdd
magnetyczny z umieszczonym W jego szczelinie
magnetorezystorem, fig. 3 zasade wykorzystania
magnetorezystora, fig. 4 schemat blokowy auto-
kompensatora, a fig. 5 i fig. 6 dwie moiliwe cha-
rakterystyki tego autokompensatora, to znaczy za-
leznoSci miedzy sygnalem wyjSciowym .(prgdem)
Iwvy i sygnatem wejSciowym (napieciem) Ux.

Magnetorezystor 1 umieszczony jest w szczelinie
obwodu magnetycznego 2, w ktérej wystepuje sta-
le pole magnetyczne o takiej warto$ci indukcji B,,
ie punkt pracy magnetorezystora 1 znajduje sie
np. w punkcie A na liniowym odcinku jego cha-
rakterystyki Rg =f (B), to znaczy zalezno$ci re-
zystancji magnetorezystora od indukcji magnetycz-
nej. Pole magnetyczne o indukcji B, moize byé
przy tym wytworzone bgdZ to przez magnes staly
3 (fig. 2), badZ to przez przeplyw statego pradu
magnesujacego L, przez uzwojenie magneésujgce 4
(fig. 3). Jezeli na to pole stale nalozy sie dodatko-
we state pole magnetyczne robocze o indukcji B,
wywolane przeplywem pradu roboczego I,y przez
dodatkowe uzwojenie robocze 5, to punkt pracy
magnetorezystora 1 przesunie sie po charaktery-
styce w prawo lub lewo od polozenia A o dadat-
kowa warto§é A RG, proporcjonalng do wartosci
indukcji By, to znaczy rezystancja magnetorezysto-
ra wzrosnie lub zmaleje o warto§é A RG.

Wzroest lub zmaleriie rezystancji czyli znak przy-
rostu ARG zwigzane jest z ukierunkowaniem pola
o indukcji Br wagledem pola o indukeij B,. Przez
magnetorezystor 1 przepltywa staly prad Ig o sta-
bilizowanej wartoSci, wywolujac na nim spadek
napiecia zawierajacy dwie skladowe. Jedna z tych
sktadowych — Ug! jest napigciem pasozytniczym,
druga — Ug!! jest wlaSciwym roboczym spadkiem
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napiecia. Skladowa Ug! jest spadkiem napiecia na
magnetorezystorze przy braku pola roboczego, to
znaczy UG! = Rga IGc. Skladowa Ug! jest spad-
kiem napiecia na rezystancji dodatkowej ARG, to
znaczy Ug!! = ARG IG.

Skiadowa Ug! =zostaje skompensowana przez
wprowadzenie do obwodu magnetorezystora dodat-
kowego napiecia U!l o przeciwnej polaryzacji
wzgledem Ug! i tej samej wartosci, lub tez przez
odpowiednig polaryzacje wstepna wzmacniacza B.
Napiecie Ul uzyskuje sie jako spadek napiecia na
rezystorze 6, wywolany przeptywem przezefi pra-
du pomocniczego Ip. W rezultacie otrzymuje sie na
obydwu rezystorach 1 i 6 napiecie wypadkowe
Ug = UgM pozostajace w zalezno§ci wprost pro-
porcjonalnej do przyrostu rezystancji ARG;  ponie-
waz za§ przyrost ten jest proporcjonalny do pradu
wyjsciowego Iy autokompensatora, wiec napiecie
Ug jest proporcjonalne do tego pradu (fig. 3), to
znaczy Ug = UgM" = ARG IG =k; Iwy, Przy czym
k,; jest wspblczynnikiem proporcjonalno$ci.

Doprowadzone do zacisk6w wejSciowych auto-
kompensatora mierzone napiecie Ux Zzostaje po-
réwnane z napieciem Ug = Ug!! (fig. 4) i réznica
tych dwéch napieé w postaci sygnatu napieciowe-
go ¢ wchodzi na wejScie wzmacniacza B, ktéry
spelnia w ten sposéb role wskaZnika stopnia skom-
pensowania (wskaZnika zera). Wzmacniacz B moze
byé przy tym wzmacniaczem bezinercyjnym lub
caltkujgcym, z wyjSciem napieciowym lub np. pra-
dowym. Na wyjSciu wzmacniacza, a jednocze$nie
i w obwodzie wyjSciowym autokompensatora
otrzymuje si¢ prad wyjsciowy Iyy, ktory przepty-
wajgc przez uzwojenie 5, wywoluje w szczelinie
obwodu magnetycznego 2 dodatkowe pole magne-
tyczne i w konsekwencji kompénsuje mierzone na-
piecie Uy, to znaczy sprowadza napiecie € do mi-
nimalnej warto$ci, wynikajgcej ze wspélczynnika
wamocnienia wzmacniacza. W przypadku, kiedy
wzmacniacz B jest wzmacniaczem calkujgcym,
sygnal napieciowy e osigga teoretycznie wartosé
zero. Poniewaz praktyczny zanik sygnalu ¢ odpo-
wiada zréwnaniu napie¢ Ux i Ug wiec prad wyj-
Sciowy Iwy jest praktycznie Sci§le proporcjonalny
do napiecia Uy.

Autokompensator jest czuly na biegunowo$§é na-
piecia wejsciowego, przy czym jego charakterysty-
ka Iyy=f(Ux) moze byé symetryczna (fig. 5) lub
niesymetryczna (fig. 6).

Prad Ic przeptywajacy przez magnetorezystor 1,
prad I, przeplywajacy przez uzwojenie magnesu-
jace 4 i wywotujgcy indukcje B, oraz prad po-
mocniczy Ip, dajacy na rezystorze 6 spadek napie-
cia U s3 pobierane ze stabilizowanego ukladu za-
silajagcego E, przy czym z uwagi na to, ze prady
I, i Ip plyna w dwéch niezaleznych obwodach mo-
ga byé pobierane z tego samego Zrédia.

Zastrzezenia patentowe

1. Sposéb autokompensacji przy pomiarze napic-
cia lub natezenia pradu statego, rmamsienny tym,
#e mierzone napiecie (Ux) przykilada sie w szereg
z magnetorezystorem (1), umieszezonym w szczeli-
nie obwodu magnetycznego (2) i zasilanym statym
pradem (IG) o stabilizowanej wartoSci, a réznice
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napie¢ (¢) pomiedzy mierzonym napieciem (Uy)
a spadkiem napiecia (Ug!!) na rezystancji magne-
torezystora (1), doprowadza sie na wejScie wzmac-
niacza (B), za§ wzmocnione napiecie doprowadza
sie do uzwojenia (5) obwodu magnetycznego (2).
2. Spos6b wedilug zastrz. 1 znamienny tym, Ze

6
pasozytnicze napiecie (Ug!), powstajgce na rezy-
stancji magnetorezystora (1) na skutek przeplywu
pradu (Ig) przy zerowym pradzie wyjSciowym
(Ivy), kompensuje si¢ spadkiem napiecia na rezy-
5 storze (6), wywolanym pradem pomocniczym (Ip).
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