
ры 3) для электрического вибратора от координаты @ при различных расстояниях

г = 4 р  ̂+ Л  от него: а) гДо=0,3; б) гДо=3,5 ; в) гДо=3, (сплошные линии -  реаль

ные части велечин, пунктирные линии -  мнимые части велечин)
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Конструктивно-технологический вариант линеаризации статической 
характеристики ДКВП перемещений с дисковым подвижным элементом 
поясняется на рис. 1. На рис. 1 показан разрез электромеханического блока 
ДКВП с дисковым подвижным элементом в нейтральном положении под
вижных частей.
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Рис. 1

На рис. 1 введены обозначения: 1- корпус; 2 - диэлектрическое осно
вание; 3 -наконечник; 4- управляющий стержень; 5- цилиндрическая пру
жина; 6-ползун; 7,8- катушки индуктивности одного вихретокового чувст
вительного элемента катушки (катушки второго вихретокового чувстви
тельного элемента расположены со смещением на 90° относительно кату
шек 7,8 и не показаны); 9 - один из двух идентичных блоков электроники. 
Кроме того, на рисунке 1 обозначено: 10 - ось корпуса 1; 11 - коническая 
поверхность электропроводящей дисковой части управляющего стержня 4.

Устройство работает следующим образом. В нейтральном положе
нии управляющего стержня 4 коническая поверхность 11 электропроводя
щей дисковой части управляющего стержня 4 равноудалена от катушек 
индуктивности 7, 8, поэтому вносимые сопротивления в обеих катушках 
индуктивности 7, 8 равны между собой. Катушки индуктивности 7, 8 под
ключены к блоку электроники 9 по дифференциальной схеме; выходное 
напряжение блока электроники 9 равно нулю при нейтральном положении 
управляющего стержня 4.

На рис. 1 показан только один из двух блоков электроники 9, так как 
второй блок электроники подключается к двум катушкам индуктивности, 
не показанным на рис. 1.

При перемещении наконечника 3 управляющий стержень 4 повора
чивается относительно оси 10 корпуса 1 и смещается вдоль оси 10 корпуса
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1 (на рис. 1 показано смещение вверх) относительно нейтрального положе
ния.

Одновременно ползун 6 поднимается вверх и сжимает цилиндриче
скую пружину 5. В этом случае коническая поверхность 11 приближается к 
катушке индуктивности 8 и удаляется от катушки индуктивности 7, что 
сопровождается увеличением вносимого сопротивления в катушке индук
тивности 8 и уменьшением вносимого сопротивления в катушке индуктив
ности 7. Различие вносимых сопротивлений в катушках индуктивности 7, 8 
преобразуется в блоке электроники 9 в выходное напряжение Нвых! пропор
циональное перемещению наконечника 3.

Осевое смещение (вверх) управляющего стержня 4 при перемещении 
наконечника 3 приводит к тому, что коническая поверхность 11 приближа
ется к катушке индуктивности 8 медленнее, чем удаляется от катушки ин
дуктивности 7. За счет неравенства приращений зазоров осуществляется 
линеаризация зависимости выходного напряжения блока электроники 9 от 
перемещения наконечника 3.

Если выбрать длину управляющего стержня такой, чтобы макси
мальное вертикальное смещение управляющего стержня соответствовало 
уравнению:

т а х  А/г

;о + о ,5 А „ ,
= 2,1(1 -  С ох(тах  а ) ) , ( 1)

где Ввт -  диаметр контура вихревых токов;
1о -  расстояние от центра „О”  до ближайшей точки на контуре вихре
вых токов;
а  -  угол наклона катушки вихретокового датчика, 

то график зависимости выходного вносимого напряжения от нормирован
ного линейного перемещения наконечника имеет вид, показанный на рис. 2.

Рис. 2
Здесь нормированное линейное перемещение наконечника:
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X н о р м .л ш
(2)

* ет

где X -  перемещение наконечника в абсолютных значениях.
т т

Анализируя влияние на погрешность нелинейности зависимости »ьа от
Си

^норм.лин , Определим погрешность определяем относительно прямых:

для 2  = 0 ;и
в ы х = 0,61x

н о р м . л и н

11

= 0,4027х„„^,^,,„„ДПЯ2-45° . (3)
V /и / 1 2

Как видно из рисунков 2, 3 значения приведённой погрешности не
линейности, определённые таким образом, не превышают 8%. При этом 
годограф вносимых напряжений имеет вид, показанный на рисунке 3. Из 
анализа годографа видно, что погрешность в последнем варианте не пре
вышает ± 2,5%.
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В работе рассматривается компьютерное моделирование технологи
ческих процессов роста тонких поликристаллических алюминиевых пленок 
на диэлектрическом основании. Целью работы является создание про
граммного продукта, позволяющего прогнозировать параметры растущей 
тонкой алюминиевой пленки в зависимости от параметров технологическо
го процесса.

Структурное совершенствование тонких пленок позволяет решать 
вопросы, возникающие вследствие микроминиатюризации электронных 
изделий и, в том числе, позволяет достичь существенного увеличения плот
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