
Лекція 1   

Загальні відомості  про вимірювальні 

перетворювачі  

 

 

Рис.1. Функціональна схема засобу вимірювання 

Первинна інформація xвх , вихідна величина )( вхвихвих xyy   (рис. 1). 

Якщо точка підвісу маятника рухатиметься з прискоренням а, то під дією 

сили інерції Р=тa маса маятника т відхилиться від вертикального положення 

на кут )(a  . 
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Рис. 2. Акселерометр 
Рис. 3. Функціональна 

схема акселерометра 
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де вих.допy  – допустима зміна в часі вихідної величини.  
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(kx – передаточний коефіцієнт),  

consttkx )(  

допx kk   (5) 

допk  – допустима зміна передаточного коефіцієнта.  
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де t – час; P – тиск навколишнього середовища; ° – його температура; n – 

перевантаження. 
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,)1( вхвих kxyTp   (9) 

допТТ   

Коли рівняння динаміки вищого порядку зі сталими часу 121 ,,...,, TTTT nn  , 

допустима інерційність визначається нерівностями, які повинні виконуватися: 
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Рис. 4. До визначення поняття запізнювання 

 

 

Рис. 5. Варіанти використання перетворювачів 

вхвих kxy  , де constx вх ; )( вхвих xfy  , де )( вхxf  – нелінійна функція (наприклад, 

)sin( вхвих xy   або 2

вхвих kxy  ). 
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де F – в загальному випадку нелінійна функція; )(
вхвхвх ,...,, mxxx   – похідні від вхідної 

величини за часом; vfff вв2в1 ,...,,  – збурюючі фактори, які впливають на роботу 

перетворювача; )(
вихвихвих ,...,, nyyy   – похідні від вхідної величини за часом. 
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,вхxвих xkу   

де kx – коефіцієнт перетворення вимірювального перетворювача, або його 

чутливість. 
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Рис. 6. Статична характеристика ВП: а – лінійна; б – нелінійна 
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де )( вхвих xy  – нелінійна функція. 
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Рис. 7. До визначення порогу чутливості 
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Рис. 8. До визначення динамічної похибки ВП 


