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(54) МИКРОМЕХАНИЧЕСКИЙ АКСЕЛЕРОМЕТР

(57) Формула полезной модели
1. Микромеханический акселерометр, содержащий подложку, выполненную из

диэлектрического материала, два опорных элемента, неподвижно закрепленных на
подложке, инерционную массу, расположенную с зазором относительно подложки и
выполненную в виде стержня, четыре упругих элемента, закрепленных с одной
стороны к инерционной массе, и емкостную систему измерения перемещения
инерционной массы, содержащую подвижные штыри, закрепленные к инерционной
массе, и неподвижные штыри, закрепленные к подложке, расположенные с зазором
относительно подвижных штырей, отличающийся тем, что он снабжен рамой,
закрепленной на опорных элементах с зазором относительно подложки, внутри
которой размещены инерционная масса и упругие элементы, причем упругие элементы
закреплены со второй стороны к раме.

2. Микромеханический акселерометр по п.1, отличающийся тем, что он снабжен
упорами, ограничивающими перемещения инерционной массы вдоль оси
чувствительности.
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