Лабораторна робота №3

Дослідження датчика положення (магнітокеруємий контакт)
3.1. Мета роботи: ознайомитися з конструкцією і принципом дії датчика положення, виконаного в вигляді магнітокеруємого контакту (МК), визначити похибку датчика.
3.2.  Обладнання:     лабораторний макет.

3.3. Короткі теоретичні відомості
МК може використовуватися в промислових роботах в якості датчика положення дискретного типу. Робота датчика полягає в замиканні герметичних контактів під дією зовнішнього магнітного поля, направленого в напрямку пластинок МК (рис.3.1). Розмикання контактів проходить при зменшенні магнітного зусилля, діючого на пластини, яке утворюється зовнішнім полем до величини, що визначається пружністю пластин МК.
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Рис. 3.1. Конструкція МК.

При конструюванні інформаційних пристроїв промислових роботів необхідно враховувати різнобій характеристик датчиків, які виникають, наприклад, при їх виготовленні. Різнобій параметрів постійних магнітів 1 приводить до нестабільності положення точки спрацювання магнітного контакту 2 (рис. 3.2).
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Рис 3.2. Структурна схема лабораторного макету

Маючи на увазі, що систематична похибка зміни координати порівняно мала, а випадкова розподілена нормально, можна визначити статистичні параметри точки спрацювання МК.

1) Точкова оцінка координати точки спрацювання:
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(3.1)

де li(i=1,n) - координата точки спрацювання при використанні і-го магніту,

п - число вимірювань (кількість магнітів);

2) Точкова оцінка дисперсії:
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3) Довірчий інтервал для L при довірчій ймовірності Р:
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(3.3)

де 
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 - відсоткова точка розподілення Ст’юдента для ймовірності 
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 та числа степеня свободи к=п-1;
4) Довірчий інтервал для дисперсії σ2:
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(3.4)

де 
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 - відсоткові точки,
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 - розподілення для ймовірностей α1=а та α2=1, а та числа ступені свободи К.
3.4. Опис лабораторного макету

Лабораторний макет складається з нерухомої основи, на якій закріплений МК, та набору постійних магнітів, які можуть встановлюватись на рухомому стержні, який зв’язаний з мікрометричним гвинтом. До зажимів МК під'єднуеться омметр, призначений для встановлення факту спрацювання МК. В вихідному положенні магніт віднесений від МК на відстань, достатню для виключення.

3.5. Порядок виконання роботи

1. Встановити на стержень мікрометричного гвинта перший постійний магніт та поступово обертаючи рукоятку мікрометричного гвинта, приближувати магніт до спрацювання МК. Зняти отримані показники.
2. Пункт 1 повторити для 5 магнітів

1. Використовуючи формули 3.1 - 3.4 визначити статичні параметри точки спрацювання МК для довірчої ймовірності Р=0,95. (Врахувати, що при Р=0,95 та п=5: α=α1=0,025, α2=0,975, к=4; ta=2,776, 
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2. Розробити функціональну схему автоматизованої системи управління технологічним процесом (технологічний процес вибрати самостійно) з використанням магнітокеруємого датчика положення.

3. Розробити блок-схему алгоритму роботи розробленої автоматизованої системи управління вибраним технологічним процесом.
4. Скласти звіт про виконану роботу.
3.6. Контрольні питання

1. Яким чином можна понизити похибку МК?
2. Які фактори в процесі функціонування маніпулятора можуть впливати на похибку МК і як знешкодити їх вплив?
3. Запропонуйте конструкцію інформаційної системи .яка розширить функціональні можливості МК.

4. Як зменшити вплив гістерезису на роботу МК?
5. Як впливає швидкість ланки маніпулятора на точність МК?
6. Чому вібрація впливає на стабільність характеристик МК ? Як зменшити цю дію?
7. Як за допомогою МК заміряти швидкість, прискорення , силу (момент)?
8. Чи можливо побудувати на базі МК датчика положення аналогового типу?
9. Як впливає взаємна орієнтація МК та постійного магніту на параметри точки спрацювання?

10. Запропонуйте структурну схему системи управління двопозиційним маніпулятором з електроприводом та МК в якості датчика. положення ланки в крайніх положеннях здійснюється :
а) демпфером;
б) електроприводом.
11. Як впливає на характеристики МК застосування в датчику електромагнітів змінного струму?
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