
2 5 OW之间变化
.

数据如表 1和图 4
。

四
、

结 束 语

达到很高的精度
,

性能十分稳定
,

工作可靠
.

在

实际情况下
,

环路中必然会存在相移
,

这时可加

一简单 R C 移相网络来补偿
.

运算放大器又可

和其它 电子设备共用 电源
,

应用方便
.

桥式差动 电路除可用作频率跟踪外
,

还可

作为机械回路参数的提取手段而与其它检测 电

路相配合
.

随着集成电路技术的发展
,

运放已
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非线性机械悬置的超声辐射力测量装置

文章报道了一种能测量几十毫瓦数量级声功率的

声辐射力测量系统
,

其辐射力靶 (或浮体 )的悬置机构

具有非线性响应
.

该系统的两种悬置方案如图 1
(
。

)

和 1 ( b ) 所示
.

为使浮体在柱对称的声 场 中 自 动 定

位
,

它具有一种倒锥表面
,

在悬浮液中承受中性的或正

的浮力
,

这样可以零位移为标志
,

测量使浮体保持在平

衡位置所需的抵消辐射力的力
.

在每种设计方 案 中
,

浮体都是用三对无弹性轻绳支撑的
,

三对绳对浮体轮

缘呈 1 2。 。

的间距
,

每一对绳的两根由一小环相连
,

小

环上悬挂有一小硅码
.

在平衡位置
「

,

每对绳中的一根

是铅垂的
,

而另一根是水平的
.

图 1 中两种方案的差别只是三对绳的固定方式不

同
.

在图 l (
。

) 中
,

铅垂绳固定在浮体上
,

而水平绳系

在刚性支点上
.

对浮体的上浮力
,

精确地被三个硅码

所平衡
,

这样便达到中性浮力
.

在平衡位置
,

每对绳都

互相垂直
,

所以在水平绳中没有张力
.

如果有一向下

的力施于浮体上
,

则浮体将产生垂直位移
,

硅码的一些

重量将被转移到支撑水平绳的杆上
.

为确定系统的性

能
,

文中给出了理论分析
,

计算了浮体垂直位移与产生

位移的作用力之间的关系
.

在图 l ( b ) 中
,
固定在浮体的绳是水平的

,

铅垂绳

则固定在浮体上面的刚性架上
.

通过对图 l 中两种设计方案的分析与计算
,

得出

结论是两种方案的性能有类似之处
,

但第二方案在一

个范围内灵敏度增加较快
.

取铅垂绳大大长于 水 平

绳
,

水平绳尽可能长
,

硅码尽可能小
,

则在零位置附近

灵敏度达到最大
.

本系统的第一方案
,
用于操作可检

图 l 悬浮机械的两种方案示意图

测 3 0拜w 的功率
.

如增大系统尺寸
,

还可增大灵敏 度
,

可能测出亚毫瓦的声功率
.

文中给出了实验用的测试

装置及实验结果
.
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