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ТРАНСФОРМАТОРНЫЙ ЭЛЕКТРОМАГНИТНЫЙ
ПРЕОБРАЗОВАТЕЛЬ

На данный период времени существенное развитие приобретают мно-
гопараметровые электромагнитные методы, позволяющие одновременно оп-
ределить магнитные, электрические и геометрические параметры изделия
одним и тем же измерительным преобразователем в одной и той же зоне кон-
троля. Результаты многопараметровых измерений позволяют получить пол-
ную информацию об объекте исследования, т.е. о магнитной проницаемости
μr об удельной электрической проводимости σ и размерах изделия.

При измерении фазового угла 2, затем, используя зависимость 2 от х,
(см. рис. 1.1) находят последний, а по нему на основании функции К = f(х)
(см. рис. 1.2) определяют параметр К. Этот параметр выражается через ЭДС
Е2 и Е0 следующей формулой:
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Рис. 3. Зависимость амплитуды полезного
сигнала на выходе преобразователя от тол-
щины  немагнитного покрытия в диапазоне

до 1 мм.
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Рис. 4.  Зависимость амплитуды
полезного  сигнала на выходе пре-
образователя от  толщины  немаг-

нитного покрытия в диапазоне
от 2 – 20 мм.
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Найдя параметр К и измерив ЭДС Е2 и Е0 при заданных значениях а и
ап, определяют r, исходя из формулы
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Величину  рассчитывают из соотношения:
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Формулы (1.2) и (1.3) позволяют найти значения r и  в последова-
тельном цикле, т.е. сначала определяют параметр r, а затем . При автома-
тизации процесса совместного контроля двух параметров удобно применить
параллельный цикл расчетов по результатам эксперимента значений r и 
[104].

Для этого после подстановки в (1.3) формулы (1.2), получим выраже-
ние вида
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Величину r находят по-прежнему из соотношения (1.2).
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Как видно из (1.2) и (1.4), значения r и  в параллельном цикле не за-
висят друг от друга и определяются только измеренными величинами Е2, Е0,
2, параметрами К, х и известными значениями а и ап.
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БЫСТРОЕ ПРОТОТИПИРОВАНИЕ УСТРОЙСТВ
ПРОМЫШЛЕННОЙ ЭЛЕКТРОНИКИ

Как показывает практика разработки устройств в области промышлен-
ной электроники, часто перед тем, как реализовать какой-либо силовой пре-
образователь или лабораторный стенд,  требуется проверить их работу вме-
сте с системой управления. При этом важно измерить, записать и вывести на
монитор контролируемые параметры преобразователя как при его работе в
установившемся режиме, так и при воздействии возмущающих  факторов.
Протоколирование работы преобразователя позволяет сравнить эффектив-
ность работы системы регулирования с различными алгоритмами управле-
ния.

Сравнение вариантов реализации систем управления возможно при их
математическом моделировании, что не позволяет учесть реальные парамет-
ры системы. Традиционно изготавливается реальная система управления, но
этот путь приводит к повышенным затратам материальных средств и време-
ни. Для гибкой реализации законов управления вполне подходит персональ-
ный компьютер, производительность которого значительно превышает про-
изводительность процессоров и контроллеров, нашедших применение в сис-
темах управления преобразователями электрической энергии. В качестве ин-
терфейса передачи данных можно использовать любой из существующих па-
раллельных или последовательных интерфейсов. Для согласования сигналов
управления преобразователем и контролируемых сигналов с требованиями
персонального компьютера, датчики подключаются через универсальное
устройство сопряжения, которое преобразует аналоговый сигнал в цифровой


