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Urządzenie napędowe do przyrządów rejestrujących

Wynalazek dotyczy urządzenia napędowego gło¬
wicy zapisującej do przyrządów rejestrujących,
w szczególności do rejestratora koordynatowego.

Przyrządy rejestrujące, na przykład rejestratory
koordynatowe, które działają przeważnie na zasa¬
dzie kompensacji elektrycznej, mają dla każdej
współrzędnej układ napędowy w urządzeniu reje¬
strującym. W przypadku elektrycznego przyrządu
rejestrującego, układ ten składa się na przykład
z silnika i kompensatora oraz przekładni zębatej.
Za pomocą takiego przyrządu można rejestrować
dowolną wielkość wejściową, w zależności od cza¬
su lub od innej wielkości wejściowej.

Gdy zachodzi konieczność zarejestrowania sumy
lub różnicy dwóch lub kilku wielkości wejścio¬
wych, wówczas można to wykonać tylko w szcze¬
gólnych przypadkach i dzięki specjalnym czyn¬
nościom łączeniowym na zewnątrz przyrządu re¬
jestrującego. Trzeba jednak przyjąć przy tym
pewne określone wymagania potencjałowi napię¬
ciowemu, który ma być zarejestrowany. Wymaga¬
nia te jednak nie zawsze można spełnić. Na ogół
zatem nie można zarejestrować sum lub różnic
jednej lub kilku wielkości wejściowych za pomocą
opisanego urządzenia.

Znane urządzenia do pomiaru prędkości obro¬
towej umożliwiają pomiar różnicy prędkości obro¬
towej za pomocą odchylenia wskazówek i wirują¬
cego światła żarówek pozwalającego na normalne
odczytywanie wyników. Jednak urządzenie takie

jest bardzo skomplikowane, składa się bowiem
z dwóch trójfazowych prądnic synchronicznych,
dwóch silników , dwóch układów magnesów sta¬
łych oraz z elektrycznych i mechanicznych amor-

5 tyzatorów. Nie nadaje się ono jednak do rejestro¬
wania różnic wielu sygnałów wejściowych za do-
niocą elektromechanicznych układów kompensa¬
cyjnych.

Zadaniem wynalazku jest skonstruowanie urzą-
10 dzenia rejestrującego, nadającego się do zastoso¬

wania bez ograniczeń we wszystkich przypadkach
oraz do rejestrowania sumy lub różnicy dwóch
lub kilku wielkości wejściowych, potencjały wiel¬
kości wejściowych mogą przy tym przyjmować

a5 dowolne wartości.
Istota wynalazku polega na tym, że w jednym

przyrządzie rejestrującym zastosowano kilka jed¬
nakowych układów napędowych, które niezależnie
od siebie nadają ruch głowicy rejestrującej tak,

20 aby jej położenie odpowiadało sumie lub różnicy
położeń poszczególnych układów napędowych.

Przedmiot wynalazku jest wyjaśniony za po¬
mocą kilku przykładów wykonania, przedstawio¬
nych na rysunku, na którym fig. 1 przedstawia

25 urządzenie według wynalazku w zastosowaniu do
wyznaczania sumy lub różnicy dwóch wielkości
wejściowych, fig. 2 — odmianę urządzenia przysto¬
sowanego również do wyznaczania dwóch wielkości
wejściowych, a fig. 3 — urządzenie zaopatrzone

30 w dowolną liczbę układów napędowych.
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Fig. 1 przedstawia urządzenie napędowe przy¬
rządu rejestrującego, który rejestruje sumę lub
różnicę dwóch wielkości wejściowych. Zawiera ono
dwa układy napędowe 1, 2, które napędzają za po¬
mocą znanego mechanizmu różnicowego 3, prowa¬
dzące krążki 4, 5. Obrót tych krążków przenosi się
na szynę 11 podpierającą rejestrującą głowicę 10
za pomocą napędowych linek 6, 7 i kół obrotowych
8, 9, dzięki czemu szyna 11 porusza się prostoli¬
niowo w kierunku wskazanym strzałką.

Fig. 2 przedstawia drugą postać wykonania
urządzenia według wynalazku, służącego do wy¬
znaczania sumy lub różnicy dwóch wielkości wej¬
ściowych. Linowe krążki 12, 13 sprzężone z ukła¬
dami napędowymi, przenoszą obroty za pośred¬
nictwem napędowej linki 14 i kilku linowych
krążków 15 na głowicę rejestrującą 21, której
ruch odbywa się w kierunku zaznaczonym strzał¬
kami. Przyjmując, że krążek 12 o promieniu R
obrócił się w danym kierunku o kąt cp\, a krą¬
żek 13 jest unieruchomiony, to głowica rejestru¬
jąca zostanie przesunięta ku górze, przebywając
odległość wynoszącą 1h'R(pu W drugim przypadku,
gdy krążek 13 obróci się o kąt cp2 i przy nieru¬
chomym krążku 12 przesunięcie głowicy rejestru¬
jącej ku górze będzie wynosić — 1h R qp2.

Całkowite przesunięcie głowicy rejestrującej,
w zależności ód kątów obrotu krążków 12, 13,
wynosi zatem V2R(c?i — cpz). Zależnie od bieguno¬
wości napędów możrja za pomocą tego urządzenia
wyznaczyć sumę lub różnicę obydwóch wielkości
wejściowych. Można również obydwa opisane wy¬
żej urządzenia połączyć w jedno, stanowiące na¬
pęd kombinowanego rejestratora koordynatowego.
Przesunięcie głowicy rejestrującej 10 na szynie 11,
urządzenia przedstawionego na fig. 1 odbywa się
wówczas za pomocą urządzenia napędowego przed¬
stawionego na fig. 2. Kierowanie liną według
fig. 2 zapewnia, że to przy przesunięciu głowicy
rejestrującej w obydwóch kierunkach osi współ¬
rzędnych nie występuje wzajemne oddziaływanie
obydwóch układów napędowych.

Fig. 3 przedstawia urządzenie umożliwiające
napędzanie przyrządu rejestrującego o dowolnej
liczbie układów napędowych. Głowica rejestru¬
jąca 22, jest przesuwana za pomocą układu linek
napędowych, przedstawionego na fig. 2, składają¬
cego się z dwóch oddzielnych linek 16, 17, które
są końcami przymocowane na stałe do obudowy
urządzenia oraz są prowadzone za pomocą układu
krążków. Głowica rejestrująca 22 jest napędzana
za pomocą głowic napędowych 18, 19, 20, które są
sprzężone przekładniowo z silnikiem, na przykład
za pomocą przekładni linowej. Głowice te, podo¬
bnie jak głowica rejestrująca są przesuwane w kie¬
runku strzałek.

Prowadzenie lin głowic napędowych 18, 19, 20
jest takie same jak dla głowicy rejestrującej 22.
Każde odchylenie głowicy napędowej w jedną stro¬
nę wywołuje taki sam ruch głowicy rejestrującej

5 w drugą stronę. Położenie głowicy rejestrującej 22
odpowiada zatem sumie odchyleń poszczególnych
głowic napędowych. Ten przykład zastosowania
urządzenia można ulepszyć tak, że każda głowica
napędowa wykonana jest jednocześnie jako głowica

20 rejestrująca. W ten sposób można poza sumą ewen¬
tualnie, różnicą, rejestrować każdą wielkość wej¬
ściową pojedynczo w zależności od czasu.

Wszelkie opisane postacie wykonania wynalazku
mają dla każdej współrzędnej jeden lub kilka jed-

15 nakowych układów napędowych, które zupełnie
niezależnie od siebie poruszają głowicę rejestrującą
elektrycznie i mechanicznie tak, że jej położenie
odpowiada sumie lub różnicy położeń poszczegól¬
nych układów. Uzyskuje się więc żądane oznacze-

20 nie sum lub różnic wielkości wejściowych.

Zastrzeżenia patentowe

25 1. Urządzenie napędowe do przyrządów rejestrują¬
cych, zwłaszcza do rejestratorów koordynato-
wych, działających na zasadzie kompensacji
elektrycznej w kierunku jednej współrzędnej,
rejestrujące wielkość wejściową zależnie od

30 czasu lub od drugiej wielkości wejściowej, zna¬
mienne tym, że w celu przedstawienia sumy*
lub różnicy kilku wielkości wejściowych, któ¬
rych zapisywanie odbywa się w zależności od
dalszych wielkości wejściowych lub czasu, do

35 zwykłej głowicy rejestrującej (22) ma dołą¬
czony układ napędowych linek (16, 17) stale
napiętych i zamocowanych końcami do obu¬
dowy, prowadzonych układem krążków prowa¬
dniczych, a ponadto ma napędowe głowice (18,

40 19, 20) napędzane układem elektromechanicz¬
nym, służące do prostoliniowego przesuwania
głowicy rejestrującej (22).

2. Urządzenie napędowe według zastrz. 1, zna¬
mienne tym, że w celu przedstawienia sumy

45 lub różnicy dwóch wielkości wejściowych, któ¬
rych zapisywanie odbywa się zależnie od dal¬
szej wielkości wejściowej lub od czasu jest
zaopatrzone w napędową linkę (14) bez końca
przysuwającą głowicę rejestrującą (21), prowa-

50 dzoną układem krążków linowych (15) i współ¬
pracującą z układem krążków (12, 13).

3. Urządzenie napędowe według zastrz. 1, zna¬
mienne tym, że jest zaopatrzone w dwa układy
napędowe (1, 2) przesuwające głowicę rejestru-

55 jącą (10) w kierunku współrzędnej za pomocą
mechanizmu różnicowego (3).
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