
~ 3. 5 感应同步式

工作原理 用于测量角度和角位移的感应同步器，其工作原理和感应同步式位移传感器
一样〈详见~ 1. 7) 。 它们的不同点在于定子、转子及其绕组的形状不同。因此，测量角度、
角位移的感应同步器可分为圆形感应同步器、扇形感应同步器。

结 构 圆形感应同步器和扇形感应同步器结构如下z
1. 圆形感应同步器

因 3. 5.1 为圆形感应同步器的定子、转子外形图。定于有两相绕组， 这两相绕组相互交
替排列，并在电相位上应相差- 90·，即一个为正弦绕组，另一个为余弦绕组， 它们的周期相
同，分别由正弦电压和余弦电压激励。如罔 3. 5. 1 (a)所示， 每相绕组片均呈崩形，由扇形
片掏成一个整圃，故称圆形感应同步器。

转子导电片〈即转子绕组〉共有 N 片。每片也呈扇形状， 如图 3. 5. 1 (b) 所示。
圆形感应同步器的安装形式有两种 z 一种是直接将定子、 转子安装在机械设备上，定子

作为滑尺，转子作为定尺， 另一种是组装式安装，即把缸子、 转子组装成为一个整体，通过
联轴器与机械转轴相连。组装式的安装如图 3. 5.2 所示.

一一一一 …一→一一一-一一-一一一一一一一一一一 一一二二…
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图 3 . 5.1 圆形感应同步吉普外形及尺寸

b. 转子 1、 2. 两个相位相G;90'的寇子绕组 3. 转子统组
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a. 定子

图 3.5.3
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圆形感应同步稳定子、 转子

结构剖面图

1. J国合变压穗 2. 定子 3. 转子

' 

图 3. 5.2 图形感应同步器组装式结构

Ð. 转角 1. 转子 Z. 氯合变压稽 3. 偏差

栓测 4. 控制输入 5. 5Ë子

s 3 2 

圆形感应同步器的定子、 转子结构剖面图如图 3. 5.3 所示。

2. 二重型圆感应同步器

所谓二重型圆感应同步器(图3. 5.4) ，就是其定子和转子均有两个通道绕组一个为租绕

组，排列在定子〈或转子〉内圈，另一个为细绕组，排列在定于(或转子)外圈。在图3. 5. 4 (b) 

中， 转子是由两根阿基米德螺旋线构成。在图3. 5. 4 (0) 中，定子粗绕组为四个弧形相同的

镜组。

二重型圆感应同步器可用来测量:绝对角度的大小，适用于高精度的同步随动系绕。

3 . 双排绕组式圆形感应同步器

为减少定子单排分段绕组的零位误差，可将定于绕组构成双排的.如困 3.5. 5 所示.两排
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绕组的曲率半径不同，图 s. 5. 5 (a) 中的虚钱表示

~ r 上排绕躺下排绕组在圆…给出 -部如
背面的连线• .S" (即正弦绕组〉和 .C. (即余

弦绕组〉的排列，在电相位上相差 90 。、它们的周

期相同，并分别由正弦电压和余弦电压激励。

4. 崩形感应同步器

扇形感应同步嚣的结构如图 3.5.6 所示。它

的定尺和滑尺各呈扇形， 故此得名。它的定尺

(转子〉和滑尺(定于)结构与圆形感应同步器相同

{囱 3. 5. 1). 不同点仅在于图 3.5.6 中的定尺和

1þ 

困 3.5 .5 ~巨子双11t.t'f组

。.孙片为偶数 b. 导片为奇数

9. (5章 0.05
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Ji;l形感应同步穆

α..测量倒转角大小b. 怠尺、猾尺倒视图

因 3.5 . 6

G. ;i'尺. .尺正祖回

滑尺只是因 3.5. 1 中的

定子和转子的一部分

(成扇形)。之所以将它

们制成崩形，主要是因

为在某些场合下没有位

置安装圆形感应 同步

器，只能安装扇形感应

阔步器。

主要性能国内圆

形感应同步器的主要性

能见表 3. 5. 1 。国外圆
形感应阔步器的主要性

能见表 3.5.2.

扇形感应同步器的

• 



表 3 . 5. 1 

定

Dl dl 
E 

3/360. 土 4

3/256. 
93.5 29.5 

:!:4 

7/256 :!:3 

7/ 360 士 3 56.6 

7/512 
177 .8 

或76:t 2 

7/720 士 2

12/ 360 士1. 5

12/512 :t 2 95.2 

12/ 720 主 1 302 或116

12/ 1024 土 2 或140

12/2000 土 2 i 

第三意 角度和角位移传感器 ~ 3.5 

国内圆形感应同步器的主要性能

子 转

I Hl I 中、 d 2 L 1 

86 .5 6.12 4 68. 7 15.6 22.4 

38 47. 2 
168.3 7.9 5.5 146 

或58 或67

63.5 76.2 

237 935. 7. 1 264 或86 或100

或110 或125
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子 Hz 

I H2 I 中z

6.12 4 O. 15 

7.9 5.5 0.20 

9.35 7.1 0.25 

注I (1)炭肉11:.的单位为运米， (2) .者为不帘"合受压穗， (3) 材料，热轧钢 20' 、艇'自 YI2 ， (4) 3 时
产品定、转子1i:毅孔为三孔均布

表 3.5.2 国外圆形感应同步器的主要性能

尺 寸
极

精 度 震复性
注

(英时)
数

(角秒) (角秒)
备

24 ' 3600 士 0.3

12' 2048 士 1 双 速

12' 2000 土1. 5 O. 15 

12 ' 1024 土1. 5

12 ' 1024 土 2
f苦隅合变压器

12' 720 士 1 0.1 带稿合变压器

12' 512 士1. 5

12' 360 士 1 0.1 

12 ' 360 土 2 。.2 组装式

7 ' 720 土 2 0.2 组装式

7 ' 512 土 2 0. 2 

τ ' 360 土 3 0.3 

7 ' 360 士 7 0.7 

7' 256 土 4 。. 4 

5' 100 土 10 0.1 

4 ' 512 :t 3. 5 组装式

3.5 ' 360 土 3 带钢合变压器

3' 360 土 4 带柄合变压器

3' 360 士 7 0.7 

3' 144 士 5 0.5 组装式

3' 144 土 10 1 

3' 2 士 12分 0.12分 组装式

2' 360 :t 9 0.9 

2' 360 土 15 0.5 

(~画画-，-Forrand Co时rols FecKeR 簿公司资料〉
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主要性能见表 3. 5. 3 。
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扇形感应同步器的主要性能
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士 1.5-5 士 2-5 :l: 2. 5-5 

由于感应同步器的精度在士 1"-' 土 5 角秒数量级，有较高的精度， 常用于机械设备的 角

度〈或角位移〉的检测。如在滚齿机中，可利用滚刀来转动圆形同步感应器，以期寂得高精

度的机械零件加工.
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