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В соответствии с данным положением можно предложить следующую струк-
туру: 
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Рис. 2. Аналого-цифровой преобразователь с адаптивной опорой 

В этой структуре сигналы xx n  2  и  12  xx n  выступают в качестве 
опорных напряжений 2-го параллельного АЦП, время преобразования будет опреде-
ляться следующим образом: АЦПЦАПАЦПП t . Следовательно, предлагаемая 

конструкция имеет меньшее время преобразования по сравнению с существующей. 
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В зависимости от назначения и функций входными сигналами для микропро-
цессорных устройств релейной защиты (МУРЗ) являются токи и (или) напряжения 
фаз защищаемого объекта. Задача МУРЗ – по входным сигналам определить режим 
работы объекта и при необходимости сформировать управляющее воздействие. При 
разработке любой системы защиты приходится сталкиваться с проблемой обеспече-
ния двух противоречивых требований: высокого быстродействия и требуемой селек-
тивности. 

Наибольшим быстродействием обладает способ обработки дискретных отсче-
тов измерительного сигнала [1]. Несмотря на большую погрешность измерения (осо-
бенно при измерении фазы), в сочетании с экстраполяцией данных метод использу-
ется в защитах, работающих при насыщении трансформаторов тока, когда другие 
методы формирования измерительных сигналов дают огромную погрешность, ино-
гда превышающую 100 %. 
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По теории гармонического анализа, для измерения амплитуды Um и фазы φ 
гармонического сигнала, его необходимо разложить на ортогональные составляю-
щие (синусную и косинусную), а затем вычислить амплитуду и действующее значе-
ние [1]: 
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Разложение сигнала на составляющие можно производить как с помощью фа-
зосдвигающей цепи, так и с помощью специального помехоподавляющего фильтра, 
что более рационально.  

Недостатком перечисленных выше способов является высокая погрешность 
при переходном процессе, т. е. когда амплитуда, частота или фаза сигнала изменя-
ются в течение периода измерения.  

Наименьшую погрешность при измерении фазы непрерывно изменяющегося 
сигнала обеспечивает ДПФ [2], [3]: 
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Как показал вычислительный эксперимент, по формуле (2) в сочетании с окон-
ными функциями и алгоритмами компенсации можно определить динамику частоты 
основной гармоники сигнала в широком диапазоне даже при наличии сильных по-
мех в виде высокочастотных и апериодической составляющей.  
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Основу автоматизации многих технологических процессов составляет измере-
ние и регулирование температуры, как одного из наиболее важных энергетических 
параметров. 

Отечественная промышленность выпускает различные типы цифровых регуля-
торов температуры, общим недостатком которых является большое количество мо-
дификаций, предназначенных для работы со всевозможными видами преобразовате-
лей (термоэлектрические преобразователи, термопреобразователи сопротивления). 




