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лов будет не принято 35) до 0,1209. При этом вероятность ложного срабатывания 
возрастает мало: с 8,028×10–8 до 6,422×10–7. 

Применение сигнала специальной формы позволяет повысить эффективность 
декодирования фазоманипулированного сигнала при числах r, равных 6 и 8 и более. 
Форма сигнала в данном случае должна быть такова, чтобы его спектр хорошо со-
гласовывался с полосой пропускания радиостанции. Применение предложенного 
сигнала позволило снизить вероятность неприема с 0,1209 уже до 0,054 при значе-
нии r = 8. Как видно из расчета, использование сигнала специальной формы позво-
лило повысить надежность приема по сравнению с обычным синусоидальным сиг-
налом в 2,24 раза. 
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Металлодетектор разрабатывается для использования в системе защиты режу-
щего аппарата в кормоуборочной технике.  

Вследствие повышения производительности сельскохозяйственной техники 
существующие в настоящее время средства защиты режущего аппарата на основе 
индукционных датчиков зачастую не удовлетворяют требованиям, что приводит  
к отказам и поломкам кормоуборочной техники и, как следствие, простою оборудо-
вания и снижению темпов уборки урожая. 
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Рис. 1. Система формующих Вальцев  Рис. 2. Расположение 
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Для равномерного продвижения кормомассы в измельчитель в сельскохозяйст-
венной технике используется формующая система, состоящая из 2-х или 4-х вальцев. 
В некоторых зарубежных новинках используются 6-вальцевые системы. Верхние 
вальцы таких систем, как правило, подпружинены (рис. 1). 

Датчик металлодетектора располагается в первом (со стороны подачи скошен-
ной массы) нижнем формующем вальце (рис. 1, 2), что исключает его влияние на 
прохождение кормомассы и обеспечивает своевременное обнаружение металличе-
ских (ферромагнитных) предметов. 

Датчик металлодетектора представляет собой Ш-образный магнитовод, на цен-
тральной верхней грани которого расположены 16 элементов Холла. 

 
Рис. 3. Расположение элементов Холла в датчике металлодетектора 

Структурная схема металлодетектора изображена на рис. 4. Постоянное маг-
нитное поле Ш-образного сердечника создает в датчике Холла (ДХ) напряжение, ко-
торое компенсируется блоком коррекции (БК). При попадании в контролируемую 
область металлического (ферромагнитного) предмета происходит изменение маг-
нитного потока, пронизывающего ДХ, что ведет к изменению выходного напряже-
ния. Усиливая сигнал (УС) и минимизируя влияние сварных швов при помощи блока 
фильтрации (БФ), получаем полезный сигнал, на основе которого блок обработки 
сигнала (БОС) вырабатывает управляющий сигнал. 
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Рис. 4. Структурная схема металлодетектора 

• ДХ – датчик Холла 
• ИП – источник питания 
• ИТ – источник тока 
• УС – усилитель 
• БК – блок коррекции 
• БФ – блок фильтрации 
• БОС – блок обработки сигнала 
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На основании лабораторных испытаний были получены графические зависимо-
сти (рис. 5), на которых четко видны моменты попадания в контролируемую область 
посторонних металлических (ферромагнитных) предметов. 

 
Рис. 5. Графическое отображение данных, поступающих с датчика металлодетектора  

Использование металлодетектора на элементах Холла позволяет: 
• увеличить чувствительность прибора по всей области контроля;  
• повысить избирательность устройства.  
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Метрологические параметры приборов измерения концентрации водных рас-
творов в основном определяются характеристиками измерительного преобразовате-
ля. Предприятия, устанавливающие приборы контроля параметров жидких техноло-
гических сред типа ИКР для управления параметрами технологических процессов, 
часто требуют изменения функциональных возможностей приборов применительно 
к конкретным особенностям технологического процесса. Обычно это заключается  
в необходимости изменения типа контролируемых растворов. Такая необходимость 
возникает также и на одном и том же предприятии в ходе совершенствования техно-
логического процесса при переходе на новые более экономичные и экологически со-
вместимые типы растворов. Приборы типа ИКР, производимые в Беларуси, оснаща-
ются измерительными преобразователями, построенными на основе интегральных 
схем средней степени интеграции по принципу «жесткой логики». При адаптации 




