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Безконтактні струмознімальні пристрої поділяють на ємнісні,
трансформаторні і побудовані на використанні радіотелеметричних схем.
Більшого поширення набули трансформаторні пристрої (рис. 1).

Рис. 1 – Трансформаторний струмознімальний пристрій

У цьому пристрої один з обертових трансформаторів забезпечує передачу
напруги живлення тензорезисторів, а другий – приймає сигнал розбалансу моста.
Обмотки трансформаторів 6, 7 і 9, 10 розташовані на одній осі і вклеєні в металеві
карбонильні осердя, які складаються з власне осердя 4 і кожуха 5. Нерухомі
осердя закріплені в кришці 3, яка разом з корпусом 11 встановлена на нерухому
деталь. Рухомі осердя розташовані в блоці 8, який прикріплений до шліцьової
втулки 2 гвинтами 13. Втулка 2 утримується гвинтами 14 на валу 1. Зазори в
магнітопроводі регулюють за допомогою змінних прокладок 12. Цей пристрій
має невелику циклічну похибку, пов'язану з неточністю виготовлення і збірки.
За рахунок регулювання зазору похибку вимірювання можна зменшити і довести
до 0,0002 Ом.
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Проводити різні виміри на валах можна за допомогою мініатюрного 
радіопередавача. Сигнали від тензорезисторів, що вимірюють деформації 
досліджуваної деталі, наприклад валу, впливають на напівпровідниковий 
конденсатор – варікап, який змінює свою ємність. Таким чином, сигнал мосту 
модулює частоту передавача, який зібраний на одному транзисторі і 
встановленому на поворотній деталі. Передається інформація в радіусі до 10 м. 
Приймач розташовують на автомобілі, а його антену розміщують паралельно осі 
валу на відстані 1–2 м. 

Калібрування буває прямим і непрямим. Пряме калібрування полягає в 
тому, що тензорезистори деформуються разом з деталлю, напруги в якої 
заздалегідь розраховані. Найчастіше для цього використовують калібрувальну 
балку (рис. 1). На виході апаратури, працюючої разом з тензорезисторами, 
вимірюється вихідний сигнал. Коефіцієнт калібрування (К) при використанні 
калібрувальної балки визначають по формулі 

𝐾 =
𝜎

𝑆𝑛0

𝐸д

𝐸б
  (1) 

де 𝑆𝑛0 – відношення чисел активних тензорезисторыв на вимірюваній деталі і на 
калібрувальної балці;  

𝜎 – напруга; 
𝐸д, 𝐸б – модулі пружності матеріалів відповідно деталі і балки. 

Для прямого калібрування застосовують балки з консольним або з 
симетричним навантаженням двома силами, що діють в середині прольоту. 
Консольна балка за формою має бути близька до балки рівного опору вигину, 
тому при використанні консольної балки значно знижується похибка 
вимірювання, пов’язана з неточною установкою тензорезистора. 

Різниця в пружних властивостях матеріалу балки і вимірюваної деталі 
враховують відношенням їх модулів пружності. 

Результати калібрування справедливі для всієї партії, з якої були взяті 
тензорезистори. Непряму калібрування проводять штучним порушенням 
балансу моста, підключаючи шунтуючий тензорезистор RT за допомогою 
вимикача S, або подаючи певний сигнал на вхідні кола підсилювача від 
каліброваного пристрою. Підключення шунтуючого резистора RT еквівалентно 
впливу напруги 𝜎𝑒 на тензорезистор, яку можна визначити з наступного виразу, 
отриманого підстановкою питомої зміни опору: 

𝜎𝑒 =
𝑅

𝑅+𝑅𝑚

𝐸

𝛾
  (2) 

Підставивши вираз (2) в (1), отримаємо рівняння для визначення 
коефіцієнта К для розглянутого випадку, тобто 𝐸

𝐸б
= 1. 

Калібрування за допомогою контрольного сигналу проводять при роботі 
тензопідсилювача спеціальним калібрувальним пристроєм. При включенні 
пристрою сигнал у вигляді прямокутного імпульсу подається по черзі на всі 
канали (попередньо на кожен канал подається нульовий сигнал). 

Величина калібрувального імпульсу відповідає напруженню в певному 
матеріалі деталі, її вказують в інструкції, в яку занесені також і інші умови 
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калібрування (число активних плечей, опір тензорезисторів, полярність
імпульсу, тощо).
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