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У попереднiй роботi [1] розглядалася система з гребiнчастою структурою як
найпростiша. Але, майже всi рельнi конструкцiї приладiв зi схрещеними полями
мають цилiндричну конфiгурацiю.

Тому метою цiєї роботи є моделювання руху заряджених частинок у прила-
дах зi схрещеними полями цилiндричної конструкцiї та порiвняння отриманих
результатiв з [1].

Тут як i в [1] розглянемо двi конфiгурацiї: магнетронний дiод (анод гладкий)
i магнетрон (анод має складну конфiгурацiю) (рис. 1).
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Рис. 1. Простiр взаємодiї цилiндричної конструкцiї

a – гладкi електроди; b – складний анод

Рiвняння руху зарядженої частинки у схрещених полях описується в поляр-
нiй системi координатах (s, ϕ) є задачею Кошi й визначається такою системою
рiвнянь
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де s— безрозмiрний радiус ra
rk

;
η—питомий заряд електрну;
B —напруженiсть поперечного магнiтного поля;



Es —напруженiсть електростатичного поля вздовж радiальної координати;
Eϕ —напруженiсть електростатичного поля по азимутальнiй координатi.
При цьому початковi умови набувають таких значень:
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Напруженостi електростатичного поля для магнтронного дiода визначаються
як Es =

A
s i Eϕ = 0. Складовi електростатичного поля для магнтрона визнача-

ються з [2].
Розв’язання системи рiвнянь (1) за початкових умов (2) неможливо здiйсни-

ти аналiтичними методами. Використання чисельних методiв призводить до ре-
зультатiв, якi тiльки вiзуально є подiбними до результатiв [1] (рис. 2a) для си-
стеми з гладкими електродами. Якшо для прямокутної конструкцiї траєкторiя
є циклоїдою [1], то для цилiндричної конструкцiї траєкторiя утворюється котi-
нням елiпсу по колу.
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Рис. 2. Траєкторiя руху

a – для конфiгурацiї рис. 1a; b – для конфiгурацiї рис. 1b

Для складної конфiгурацiї електродiв траєкторiї разюче вiдрiзняються для
цилiндричної та гребiнчастої конструкцiй.

Таким чином, пiд час моделювання роботи приладiв зi схрещеними полями
необхiдно ретельно узгоджувати моделi та конструкцiї приладiв.
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