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Аннотация: Датчики являются чувствительными элементами. Они 

измеряют регулируемую величину объекта регулирования и вырабатывают 

навыходе сигнал, пропорциональный этой величине. Входной величиной 

датчика может быть любая физическая величина: механическоеперемещение, 

температура, давление, расход, влажность, усилие идр. Датчики могут 

использоваться и для формирования задающеговоздействия. Входным 

сигналом датчиков может быть любой  физический,механический изменения 

состояния олкружающей среды ,давления,температура среды и 

др.Сравнениерегулируемойвеличины и задающей величины осуществляется в 

элементе сравнения, в качестве которого используется измерительная схема, 

формирующая сигнал ошибки (отклонения). Полученный сигнал ошибки 

обычно недостаточен по мощности для создания регулирующеговоздействия, 

поэтому его необходимо усилить. Для этого служатусилительные элементы.  

Системы автоматизации  дистанционного контроля и  диагностики 

пожароопасное состояния  объектов или технологических прцессов могут быть 

построены с использованиемсигналов различной физической природы: 

электрических, механических, пневматических, гидравлических. Наибольшее 

распространение получил электрический сигнал: его удобно передавать на 

расстояние, обрабатывать и запоминать, преобразовывать в другиевиды 

сигналов. Ниже приведем понятия о статических и динамических 

характеристиках датчиков и других элементов  систем автоматики, по которым  

осуществляется  их выбор. 

Статические характеристики датчиков и злементов систем 

автоматики.Наибольший интерес представляет зависимость выходной 

величиныэлемента автоматики от его входной величины. При соединении 

элементов в систему автоматики выходная величина одного элемента подается 

на вход последующего элемента. Входную величину обычно называют 
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входным сигналом (х), а выходнуювеличину — выходным сигналом (у). 

Режим работы, при котором входной и выходной сигналы постоянны(х = хуст; 

у =ууст), называют статическим или установившимся режимом. 

Характеристики, определяемые в этом режиме, называютсястатическими. 

В статическом режиме постоянным является действующее значение 

напряжения или тока, при этом мгновенное значение изменяется по 

синусоидальному закону.Статические характеристики  датчиков могут быть  

линейными и нелинейными (рис. 1).  

 

 

 

 

 

 

Рис. 1. Статические характеристики элементов автоматики 

 

Если коэффициент преобразования не зависит от входного сигнала, то 

статическая характеристика имеет вид прямой линии(рис. 1,а), а элемент, 

имеющий такую характеристику, называютлинейным. Коэффициент 

преобразования нелинейных элементовне постоянен, а статическая 

характеристика может иметь вид, показанный на рис. 1,б. Характеристикатипа 

(рис. 1,б) имеет зону насыщения. Рис.1,в соответствует для 

релейныхэлементов (При увеличении входного сигнала реле от нуля до 

сигнала срабатывания хср, выходной сигнал равен нулю). 

Динамические характеристики датчиков и элементов автоматики. 

Переход системы из одного установившегося режима в другой сиными 

значениями входного и выходного сигналов называют динамическим режимом 

или переходным процессом. В динамическом режиме отношение выходного 

сигнала к входному может быть не равно коэффициенту преобразования. 

Поведение элемента или системы автоматики в переходном процессе может 

быть описано спомощью переходных характеристик. Переходной 

характеристикойназывают зависимость выходного сигнала от времени y(t) при 

скачкообразном изменении входного сигнала. На рис. 2. показаны график 

изменения входного сигнала (а) и соответствующие ему графики (б, в, г) 

переходных характеристик наиболее распространенныхэлементов автоматики. 
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В момент времени t0входной сигнал скачком изменяется отнуля до х0 (рис. 

2,а). Если элемент автоматики является безынерционным, то в тот же момент 

времени t0выходной сигнал скачкомизменяется от нуля до у0 = Кх0(рис. 2,б). 

Как правило, электромеханические элементы обладают инерционностью, 

которая тем больше, чем больше масса подвижных частей или индуктивность 

обмотки. В этом случае изменение выходного сигнала запаздывает 

посравнению с изменением входного (рис. 2,в). Переходная характеристика 

имеет вид экспоненты, т. е. кривой, стремящейся от нуляк значению у0 = Кх0со 

скоростью, пропорциональной в каждый момент времени разности между у0и 

текущим значением выходногосигнала. Инерционность переходного процесса 

характеризуется значением постоянной времени Т, выражаемой в секундах. На 

графикевеличинуТ можно определить, проведя касательную к кривой y(t)при t 

= t0и продолжив ее до пересечения с горизонтальной линиейу0= Kх0. За время, 

равное Т, выходной сигнал достигает 63 % своегонового установившегося 

значения.- 

График колебательного затухающего переходного процесса показан на 

рис. 2,г. Как видно из этого графика, изменениевыходного сигнала происходит 

относительно значения у0. Амплитуда этих колебаний постепенно 

уменьшается, затухает. Для количественной оценки этого процесса вводят 

понятие коэффициента затухания, который определяют по формуле ψ = 1 - 

A3/A1где А1иА3— соседние амплитуды колебаний выходного сигнала в одну 

сторону (т. е. одного знака). 

При незатухающем колебательном процессе А3 = А1и коэффициент 

затухания ψ = 0. Система автоматики является при этом неустойчивой. Если 

же коэффициент затухания стремится к единице,то переходный процесс будет 

апериодическим (рис. 2, в). 

Усилитель позволяет сравнительно маломощным входным сигналом 

управлять передачей большой мощности от источника энергии к 

исполнительному механизму, к которому приложена соответствующая 

нагрузка, или к другому элементу устройства управления. По виду 

используемой энергии их разделяют на электрические, гидравлические и 

пневматические. 

Основной параметр характеристики усилителя – коэффициент усиления 

по мощности 

,/ вхвыхp dPdPk   
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где вхвых PP ,  - мощности выходного и входного сигналов усилителя. 

В качестве управляющих устройств в электронных усилителях 

применяют полупроводниковые приборы. Электронные усилители имеют 

высокую чувствительность (большой коэффициент усиления) и обладают 

способностью усиливать сигналы весьма малой мощности. Коэффициент 

усиления многокаскадного устройства будет равен произведению 

коэффициентов усиления используемых усилителей: 

pnpppp kkkkk ...321 . 

Усилители  бывают постоянного и переменного тока. Первые усиливают 

как постоянную, так и переменную составляющую входного сигнала, а вторые 

– только переменную составляющую. 
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