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СИСТЕМИ КОНТРОЛЮ МЕХАНІЧНИХ ПАРАМЕТРІВ 

АСИНХРОННИХ ДВИГУНІВ 

 

В комп’ютеризованій інформаційно-вимірювальній системі (КІВС) 

контролю механічних параметрів асинхронних двигунів необхідно 

вимірювати частотно-часові параметри сигналів (період, частота) [1]. 

Алгоритм роботи частотного вимірювального каналу з 

мікропроцесорним управлінням, що дозволяє досліджувати періодичні 

процеси в широкому частотному діапазоні, є наступним. Спочатку 

настроюють апаратну і програмну частини на режим, наприклад, 

цифрового періодоміра. Потім вимірюють невідому частоту xf  і 

задаються потрібною похибкою квантування КЧ . На основі значень 

xf  і КЧ  визначають тривалість еталонного часового інтервалу [2]: 
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Як квантуючу частоту 0f  в мікропроцесорних частотомірах можна 

наприклад використовувати сигнал, що присутній на шинах управління 

(ШУ) мікропроцесорних систем (залежно від їх архітектури). Для 

переважної кількості недорогих мікроконтролерів 20 f  МГц. Якщо 

значення 0T  і 0f  відомі, визначають критичну частоту xkf . Якщо 

xkx ff  , то апаратну частину настрюють на режим цифрового 

періодоміра і переходять до підпрограми вимірювання частоти в цьому 

режимі. У іншому випадку ( xkx ff  ) здійснюється режим цифрового 

частотоміра. 

Структурна схема мікропроцесорного частотного вимірювального 

каналу, яка дозволяє реалізувати даний алгоритм, подана на рис. 1. Вона 
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складається з лічильного тригера Y  (пристрою виділення періоду), 

чотирьох схем збігу SW , лічильників 0ЛТ  і 1ЛТ , паралельного 

інтерфейсу і мікропроцесорної системи. Схеми збігу 0SW  і 1SW  

призначені для квантування періоду xT  у прилеглих інтервалах. 

Операції числення і кодування здійснюються в лічильниках. 

Паралельний інтерфейс (ПІ) виконує функції сполучення з МПС [3]. 

 
Рис. 1. Структурна схема  частотного вимірювального каналу  
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