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В процессе моделирования взаимодействия объекта измерений с чув
ствительным элементом зонда Кельвина была выявлена необходимость 
учета и/или компенсации дистанционной зависимости измерительного 
сигнала. В связи с этим в схему анатоговой части измерительной установ
ки предлагается ввесги узлы, обеспечивающие автоматический контроль 
и поддержание на постоянном уровне расстояния между невибрирующим 
зондом Кельвина и поверхностью образца.

С этой целью на постоянное напряжение компенсации Uę, дополни
тельно накладывается переменное напряжение с амплитудой Uo и часто
той о)„:

f7(0 = С/о + sin о)„/. (1)
Выражение для силы тока на входе предусилителя при этом преобра

зуется к виду

УДК 621.3.082.722.4

'■(/) = - ( f^ c ^ D  + f'40C(0),ot
(2)

где UcpD -  измеряемая контактная разность потенциалов.
При демодуляции сигнала, описываемого выражением (2), с помощью 

фазового детектора, работающего на частоте а.мр_п.итуда демодулиро- 
ванного сигната будет

1
= і/„ет„,5- (3)

где S -  площадь обкладки динамического конденсатора, — расстояние 
между обкладками, в -  диэлектрическая проницаемость среды.

В то же время интегрирование выражения (2) с периодом интегриро
вания Т »  2ж/а>т даст значение Ua-o, т.к. интеграт от гармонической 
функции U(t) на интервале времени, стремящемся к бесконечности, стре
мится к нулю. Таким образом, наложение переменного сигнала с частотой 
со„ не оказывает влияния на измерение контактной разности потенциалов. 
В то же время сила тока согласно выражению (3) обратно пропорцио
нальна расстоянию между обкладками динамического конденсатора do и, 
таким образом, данный сигнал может непосредственно использоваться в 
цепи обратной связи для поддержания этого расстояния постоянным.
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