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Senzory s vířivými proudy
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Senzory s vířivými proudy: konstrukce

fokusace pole: feritové jádro, ev. stínicí kryt



Senzory s vířivými proudy: vyhodnocovací obvody

•můstkové a transformátorové obvody  
(kompenzační senzor)
•rezonanční obvody LC : f, Q
•impulsní buzení - defektoskopie

Nízké f: změna Re(Z)
Vysoké f: změna L



Senzory s vířivými proudy: aplikace

• lineární senzory polohy
• dvoustavové senzory polohy (proximity switch)
• detekce vozidel (a vodivých objektů - miny, potrubí, kabel)
• diagnostika

• trhliny
• složení materiálu

☺ bezkontaktní
☺ odolné špíně
☺ terčík nemusí být feromagnetický, jen vodivý
☺ málo závisí na jeho parametrech (pokud  d >δ )
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Senzory s vířivými proudy: aplikace
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Magnetostrikční senzory polohy

elastická vlna .... v = 3000 m/s = 3µm / ns (původně zpožďovací linka)

S N S N S NSN SN SN

Induction
pickup coil

Magnetostrictive
wire

Magnet in
movable
float

Inner
Tube

Outer
guide tube Reflection

terminator

Strain pulse

Strain pulse Strain
pulse
reflected
off bottom

Induction
pickup
senses
initial and
reflected
strain
pulses

A B C

☺ max. délka až 4 m (útlum)
☺ hystereze 0.4 µm 
☺ linearita 0.02 % Patriot
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Kapacitní  senzor s proměnnou vzduchovou mezerou
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Kapacitní  senzor s proměnnou vzduchovou mezerou
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Kapacitní  senzor s proměnnou plochou překrytí
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Kapacitní  senzor s proměnnou plochou překrytí
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rozlišovací schopnost: 1 µm, chyba 5 µm



Moderní obvody pro kapacitní senzory

nábojová pumpa (charge pump)
☺ lze realizovat obvodem CMOS

☺ nejsou třeba transformátory

převodník C/f
☺ odpadne ADC

převodník C/U
☺ kapacitní ZV odstraní frekvenční závislost

transformátorové můstky
drahé, nelze integrovat

Hlavní problém -
kapacity přívodů (napěťový zdroj, měření proudu)
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Honeywell

Omega

senzory, snímače



Honeywell



Kelvinova

Honeywell



Honeywell



Krouticí moment
Mk  ... Krouticí moment

F  ... Síla

r  ... rameno
FrMk =

Hookův zákon
σ = F/S  ... mechanické napětí

ε = ∆l/l ... deformace

E = Youngův modul pružnosti
ε=σ E
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