
Датчик деформации (Flexgage)
Цель лабораторной работы - наблюдение результатов измерения деформации с помо-

щью тензодатчика при изгибе гибкой пластины на тренажере MECHKIT (рисунок 1). В таб-
лице 1 приведено описание основных элементов виртуального прибора VI
QNET_MECHKIT_Flexgage. На рисунках 2, 3 и 4 каждый элемент обозначен своим номе-
ром, представленным в таблице 1.

Рис. 1. Фрагмент тренажера с датчиком деформации

1. Основные сведения о лабораторной установке

Рис. 2. VI QNET_MECHKIT_Flexgage: выбрана закладка “Collect Data”



Рис. 3. VI QNET_MECHKIT_Flexgage: выбрана закладка “Calibrate Sensor”

Рис. 4. VI QNET_MECHKIT_Flexgage: выбрана закладка “Natural Frequency”



Таблица 2. Перечень элементов VI QNET_MECHKIT_Flexage

ID № Обозначение Описание Ед. изм.
1 Flexage (V) Графический индикатор, на котором отображает-

ся измеренное напряжение с выхода тензодатчи-
ка.

В

2 Link Position
(cm)

Положение гибкой пластины по отградуирован-
ной линейке, отпечатанной на плате QNET.

см

3 Sensor
Measurement (V)

Результаты измерения напряжения, зафиксиро-
ванные для каждого положения пластины.

В

4 Sensor Readings График, на который нанесены результаты изме-
рений и аппроксимирующая их кривая.

5 slope Наклон аппроксимирующей линии. см/В

6 intercept Смещение аппроксимирующей линии. см

7 Gain (cm/V) Калибровочный коэффициент преобразования
датчика.

см/В

8 Offset(cm) Калибровочное смещение нуля датчика. см

9 Flexage (cm),
ползунок

Индикатор положения гибкой пластины, вычис-
ленного на основе параметров Gain и Offset.

см

10 Flexage (cm),
графический ин-
дикатор

Индикатор положения гибкой пластины, вычис-
ленного на основе параметров Gain и Offset.

см

11 Power spectrum Графический индикатор, на который выводится
спектр мощности колебаний пластины (после
того как она была подвергнута возмущению).

12 Cursor Числовой индикатор положения курсора на гра-
фике Power Spectrum.

13 Device Селектор DAQ-устройства.

14 Sampling Rate Элемент управления для задания частоты дис-
кретизации.

Гц

15 Stop Кнопка, которая останавливает работу VI.

2. Порядок выполнения
1. Убедитесь в том, что джампер J7 находится в положении Strain Gage.

2. Откройте виртуальный прибор VI QNET_MECHKIT_Flexgage.vi.

3. Убедитесь в том, что с помощью селектора Device выбрано то устройство, которое пока-
зано на рисунке 5.



Рис. 5. Выбор устройства

2.1. Сбор данных
1. Запустите VI QNET_MECHKIT_Flexgage.vi (см. ниже рисунок 6).

2. Сместите гибкую пластину на -1 см.

3. Введите результат измерения напряжения на выходе тензодатчика в массив Sensor
Measurement (V) (обведен на рисунке 6).

4. Повторите пункты 2 и 3 для положений пластины -0.5 см, 0 см, 0.5 см и 1.0 см.
Прямая линия автоматически аппроксимирует введенные данные, кроме того вычисляются

наклон и смещение линии.

5. Задание 1: Внесите измеренные значения напряжения в таблицу 2 и сделайте копию с
графического индикатора Sensor Readings.

6. Чтобы остановить VI, щелкните мышью по кнопке Stop.

Рис. 6. Сбор результатов измерений с помощью тензодатчика



2.2 Калибровка датчика
1. Запустите VI QNET_MECHKIT_Flexgage.vi

2. Перейдите на закладку Calibrate Sensor и введите значения наклона и смещения, полу-
ченные в пункте 2.1, в элементы управления Calibration Gain и Offset (см. ниже рисунок 7). Ко-
гда пластина перемещается, показания ползункового индикатора должны соответствовать дей-
ствительному положению гибкой пластины на модуле MECHKIT.

3. Задание 2: Запишите полученные значения коэффициента преобразования и смещения в
таблицу 3.

4. Чтобы остановить VI, щелкните мышью по кнопке Stop.

Рис. 7. Калибровка тензодатчика

2.3 Определение собственной частоты
1. Запустите VI QNET_MECHKIT_Flexgage.vi.

2. Перейдите на закладку Natural Frequency.

3. Пошевелите пластину рукой и остановите VI в тот момент, когда она перестанет коле-
баться (примерно через 5 секунд). Спектр колебаний должен отобразиться на графическом ин-
дикаторе (рисунок 8 – однако, обратите внимание на то, что отображаемое там значение собст-



венной частоты является неправильным).

4. Задание 3: Запишите найденное значение собственной частоты и скопируйте график ре-
зультирующего спектра мощности.

Подсказка: Для выполнения измерений на графике вы можете воспользоваться курсором.

Рис. 8. Определение собственной частоты колебаний  гибкой пластины



2.4 Упражнения
Задание 1. Результаты измерений

Таблица 2. Результаты измерений с помощью тензодатчика

Параметр:
смещение пластины (см)

Значение Единицы
измерений Примечания

-1.0 В

-0.5 В

0.0 В

0.5 В

1.0 В

Решение:
Скопированная с индикатора характеристика приведена на рисунке 9.

Рис. 9. Результаты измерений с помощью тензодатчика

Measured – результаты измерений; Linear Approx – линейная аппроксимация; Sensor Reading –
остчеты, полученные с помощью тензодатчика; Link Position (cm) – перемещение пластины (см);
Sensor Measurement (V) – результаты измерений выходного напряжения датчика (В)



Задание 2. Калибровка датчика
Таблица 3. Калибровочные параметры тензодатчика

Параметр Значение Единицы измерения Примечания

Коэффициент преобразования -0,25 см/В

Смещение 0,04 см

Задание 3.Собственная частота

Решение:
Спектр мощности колебаний гибкой пластины приведен на рисунке 10, зна-
чение собственной частоты равно 69.3 Гц.

Рис. 10. Спектр мощности колебаний гибкой пластины

Power Spectrum – спектр мощности; Spectrum – спектр, Amplitude – амплитуда, Frequency (Hz) –
частота


