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Strumieniowy sposób pomiaru wielkości fizycznych
i układ do pomiaru wielkości fizycznych

Przedmiotem wynalazku jest strumieniowy spo¬
sób i układ do pomiaru wielkości fizycznych,
zwłaszcza temperatury, liniowych wymiarów przed¬
miotów, składu chemicznego gazu, prędkości obro¬
towej i częstotliwości sygnału.

Znane są strumieniowe sposoby pomiaru wielko¬
ści fizycżnycn wykorzystujące metody statyczne
i dynamiczne. Wynalazek wchodzi w zakres imetod
dynamicznych.

Znane dynamiczne, strumieniowe sposoby pomia¬
ru wielkości fizycznych polegają na tym, że mie¬
rzona wielkość fizyczna oddziaływuje na własności
dynamiczne elementów układu, tj. zmiana stałej
czasowej układu RC następuje pod wpływem mie¬
rzonej wielkości fizycznej. Znany jest w szczegól¬
ności dynamiczny, strumieniowy sposób pomiaru
wielkości fizycznych, w którym zmiana częstotliwo¬
ści oscylacji generatora impulsów strumieniowych
jest miarą zmiany wartości mierzonej wielkości fi¬
zycznej.

Celem wynalazku jest opracowanie strumienio¬
wego sposobu pomiaru wielkości fizycznych, który
umożliwiać będzie budowanie prostych i dokład¬
nych układów pomiarowych w których nie byłoby
konieczności stosowania złożonych płynowych, ukła¬
dów przekształcających, takich jak wzmacniacze
sygnałów lub przekaźniki z dokładnym progiem
przełączania.

Cel wynalazku osiągnięto przez opracowanie spo¬
sobu pomiaru wielkości fizycznych metodą kompa-
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ratorową z Wykorzystaniem sygnału z płynowego
generatora impulsów lub ciągu impulsów.

Istota sposobu polega na tym, że wygenerowany
impuls lub ciągi impulsów płynowych wprowadza
się do dwu gałęzi transmisyjnych przewodzących
impulsy lub ciągi impulsów, parametry jednej ga¬
łęzi tiramsmtisyjmeij iprzyijmuje istię jako WiZtOirioowie
a na parametry drugiej gałęzi (transmisyjnej oddzia¬
ływuje się mierzoną wielkością fizyczną wytwarza¬
jąc pirraesiuimięiciiie fazowe poimiiędlzy isyigrusfemi iw obu
gałęziach. Przesunięcie fazowe wykrywa się i Okreś¬
la przy pomocy biernego cyfrowego płynowego
detektora kolejności sygnałów, a o wartości mie¬
rzonej wielkości fizycznej wnioskuje się z pa¬
rametrów sygnału wyjściowego biernego cyfrowego
płynowego detektora kolejności sygnałów, które są
funkcją wartości mierzonej wielkości fizycznej.

Istota płynowego układu do pomiaru wielkości
20 fizycznych polega na tym, że ma generator sygna¬

łów płynowych na wyjściu którego znajdują się
dwie płynowe gałęzie transmisji impulsów typu
RLC. Jedna z gałęzi zawiera element wytwarzający
przesunięcie fazowe proporcjonalne do wartości

25 mierzonej wielkości fizycznej. Obie gałęzie dołą¬
czone są do wejść 'biernego cyfrowego płynowego
detektora kolejności sygnałów, który ma na wyjściu
pomiarowy układ przekształcający parametry syg¬
nału wyjściowego biernego cyfrowego płynowego

*• detektora kolejności sygnałów.
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Każda gałąź transmisji, korzystnie, ma elementy
separacyjne oddzielające sygnały generatora od ob¬
szaru wnętrza gałęzi transmisyjnych, a także ob¬
szar wnętrza gałęzi transmisyjnych od wejścia bier¬
nego cyfrowego płynowego detektora kolejności
sygnałów. Pomiędzy jednym z wyjść biernego cyf¬
rowego detektora kolejności sygnałów, a gałęzią
transmisji w której nie ma elementu wytwarzają¬
cego, przesunięcie fazowe proporcjonalne do war¬
tości mierzonej wielkości fizycznej oraz generato¬
rem jest układ serwosprężenia.

Pomiarowy układ przekształcający ma płynowy
klciznrik o pojemności lN !i do jago wejiśoiia iłilozącego
dołączone jes<t jedno wyjście biernego cyfrowego
płynowego detektora kolejności sygnałów. Do wej¬
ścia zerującego licznika dołączone jest drugie wyj¬
ście detektora kolejności sygnałów.

Inna konstrukcja pomiarowego układu przekształ¬
cającego ma przerzutnik bistabilny, którego wej¬
ścia połączone (są z iwyijiśioiiaimii biernego cyfrowego-
płynowego detektora kolejności 'sygnałów i do każ¬
dego wyjścia przerzutnika dołączone są układy
całkująco-uśredniające składające się z płynowych
diody, pojemności i rezystora.

Jeszcze inna konstrukcja pomiarowego układu
przekształcającego ma dwa liczniki o pojemności N,
z których jeden dołączony jest do jednego wyjścia
biernego cyfrowego płynowego detektora kolejności
sygnałów poprzez bramkę logiczną, a drugi licznik
ma wejście połączone z generatorem taktującym
a wyjście do wejścia bramki logicznej.

Układy pomiarowe zbudowane z wykorzystaniem
wynalazku odznaczają się prostą strukturą, łatwo
w nich osiąga się kompensację wpływów parame¬
trów innych niż mierzony oraz nie obserwuje się
w nich zjawiska tzw. pełzania zera nastaw. Pomia¬
ry są wykonywane z dużą dokładnością.

Przedmiot wynalazku zostanie poniżej szczegóło¬
wo opisany z wykorzystaniem rysunku, którego
fig. 1 przedstawia schemat logiczny układu pomiaru
wielkości fizycznych według wynalazku, fig. 2 —
ideowy schemat płynowy układu według wynalaz¬
ku, fig. 3 — schemat ideowy układu według wy¬
nalazku do pomiaru temperatury, fig. 4 — wykres
zmian ciśnienia w funkcji czasu w komorach Cx
i C2 układu ido pomiaru temperatury przedistawio1-
nego na fig. 3, fig, 5 — schemat ideo/wy układu
według wynalazku do pomiaru wielkości liniowych,
fig. 6 — wykres zmian ciśnienia w funkcji czaisiu
w komorach Cx i C2 układu do pomiaru wielkości
łiniojwych przedstawionego na fig. 5, fig. 7 <— sche¬
mat ideowy układu do pomiaru składu gazu,
fig. 8 — wykres ciśnienia w funkcji czasu w punk¬
tach obserwacyjnych A, B, C, D układu z fig. 7,
fig. 9 schemat ideowy ukłaidu do pomiaru prędko¬
ści obrotowej, fig. 10 — wykres ciśnienia w funkcji
czasu w punktach ototseirwacyjnylch CZj, CZ2, 1, 2
układu przedstawionego* ma fig. 9, fig. 1)1 — sche¬
mat ideowy układu do> pomiaru częstotliwości syg-
nałiU^ fig. 12 — wykres średniego eiśnienia w funk¬
cji częstotliwości w kanale wyjściowym 3 detektora
kolejności sygnałów DKS z układu do pomiaru
częstotliwości sygnału przedisitawłionego na fig. 11,
fig. 13 — schemat cyfrowego! pomiarowego układu
przekształcającego, ifiig, 14 — graficzną ilustrację

ilości zliczanych impulsów* w kanalie z naniesioną
strefą stochaisftyczną, fig. 15 — schemat cyfrowo-
-analogowego pomiarowego układu przekształcają¬
cego, fig. 16 — wykres izmian iróżniey ciśnień ma

5 wyjściach komór Cx i C2 układu przedstaiwlomego
na fig. 15, fig. 17 — isioheimalt innego cyfrowego po¬
miarowego układu przekształcającego), fig. 18 —
graficzną iiluistraclję ilości zliczeń w układzie przed¬
stawionym ma fig. 17.

10 iSposójb pomiaru według wynasiazku zostanie ob¬
jaśniony przy omawianiu działania układów po¬
miarowych.

Ukłaid do pomiariu wielkości fizycznych według
wynalazku, przedstawiony w postaci sichemiatu lo-

15 gicznego na fig. 1 mia generator G sygnałów pły¬
nowych, na którego wyjściu znajdują się dwie pły¬
nowe gałęzie transmisji GTX i GT2. Są (to gałęzie
typu RLC. Jedna z niioh GT2 zawiera element wy¬
twarzający przesunięcie fazowe At proporcjonalne

20 do wartości mierzonej swiielJkości fizycznej. W dru¬
giej gałęzi brak elementu 'wytwarzającego przesu¬
nięcie fazowe, lufo też jest elemenit wytwarzaj ący
stałe, niezmienneprzesunięcie fazowe. Jest to gałąź
GTX i jest ona taktowana ijako gałąź odniesienia-

25 Druga strona oiblu gałęzi dołączona jest do wejść 1
i 2 biernego cyfrowego płynowego detektora' ko¬
lejmości sygnałów DKS diailej zwanego iskróitowo
detektoirem kolejności sygnałów DKS. Do wyjść 3
i 4 biernego cyfrowego płynowego detektora ko-

30 leijności sygnałów DKS dołączony je,slt ipomiiaroiwy *
układ przekształcający VP4

Jak widać z fig. 2 rysunku,, każdla gałąź trans¬
misji GTX i GT2 ma elementy separacyjne Su„
S12> ^2i> ^22» ^P* postaci membran, które w sposób
fizyczny oddzielają obszam wnętrza) gałęzi GTX
i GT2 od bezpośredniego nań oddziaływania sygna¬
łów z geineratoiria G, i nie pozwalają' bezpośrednio
oddziaływać sygnałami z wnętrza gałęzi GTX i GT2
ma detektor kolejności isygnalów DKS.

Na fig. 3 rysunku przedistaiwiony jest schemat
ideowy układu dio 'pomiaru temperatury. Genera¬
tor G impulsów płynowych ma w swej komsitrukcji
dyszę eżefctorową E pracującą w ryitm zmian ciś¬
nienia zasilania pz.- -

Gałęzie transmisji G1^ i GT2 są typu RC, to zna¬
czy mają dominujące rezysJtywność R i pojem¬
ność C. .

Rezystpry pneumatyczne w obu gałęziach imają re¬
zystancję zmieniającą swą wartość wraz ze zmiana¬
mi temperatury, Ta więc tfinansimitancja R1CI pierwszej
gałęzi transmisji GTr czyli gałęzi odniesienia
i transmitiancja R2C2 drugiej gałęzi transmisji GT2
zależą od temperatury. Rezystor Rx z gałęzi odnie¬
sienia GTX umieszczony jest w temperaturze otinie-

56 sienią Tx a rezystor R2 z gałęzi transmisji GT2 —
.pomiarowej — umieszczony je&t w ośrodku1, któ¬
rego temperaturę T2 mierzy isiię. Rezystor R2 wraz
z komorą C2 twoirzą element wytwarzający przesu¬
nięcie czasowe At . Gałęzie transmisji GTX i GT2

60 dołączone są z jednej strony do generatora G im¬
pulsów płynowych a. z dinugiej sltrony do wejść 1
i 2 detektora kolejności sygnałów DKS, na którego
wyjiściu jest pomiarowy układ przekształcający UP.

Fig. ,5 rysunku przedstawia płynowy układ do
w pomiiaru wielkości liniowych^ przykładowo da po>
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miiałnu srediniiicy kuM. Podobnie jiaik w poprzednim
układzie, generator G zawiera dyszę eżektorową E.
Gałęzie transmisji GTX i GT2 są typu RC, .w któ¬
rych rezystyiwności Rx i R2 pozostają istałe, zaś po¬
jemności Cx i C2 mają zmienny chianakter. W tym *
celu komora Cx stanowiąca pojemność gałęzi od-
niessłieinia GTX ma dołączoną dodatkową dyszę DQ
współpracującą z powierzchnią odniesienia P0 z od¬
ległości wzorcowej h0. iW igałęzi pomiarowej GT2
komora C2, czyli pojemność, ma dołączoną dyszę 10
pomiarową Dm współpracującą z płaszczyzną po¬
miarową Pm w odległości hm.

W opisanym przykładzie powierzchnią pomiarową
Pm sjest powierzchnia kuili a powierzchnią odnie¬
sienia PQ jest płaszczyzna. Rezystor R2 i komoira 15
C2 tworzą element wytwarzający przeisun.iejcie cza¬
sowe At . Gałęzie transmisjli GTX i GT2 są z jed¬
nej strony dołączone ido wyjścia generatora G
a z drugiej strony do wejść 1 i 2 detektora kolej¬
ności sygnałówDKS. *•

Na fig. 7 rysunku przedstawiony jest układ do
pomiaru składu chemicznego gazu. ■Generator G
jak i w poprzednich układach ma dyszę eżektoro-
wą E. Gałęzie transmisji GTX i GT2 są typu LC.
Każda z gałęzi (transmisji! GTX i GT2 ma ,po idwńe *
komory Cn i C12 oraz C21 i C22 a pomiędzy nimi
jest linia pneumatyczna Lx i L2. Kalżda z komór
^n» ^12» ^2i» '^22 m,a w swym wnętrzu element se¬
paracyjny odpowiednio Su, S12, S21, ,S22.

Gałąź transmisji GTX jako gałąź odniesienia, jest *
wypełniona gazem o znanym składzie. Gałąź trans¬
misji GT2 jako- pomiarowa jest wypełniona, giaizeim
o badanym składzie chemicznym, przykładowo' ga¬
zem o nie znanej zawartości jednego składnika.
Gałęzie GTX i GT2 swymi ipierwszymi komorami **
Cn i C21 dołączone są do wyjścia generatora G,
a drugimi komorami C12 i C22 do wejść 1 i 2 de¬
tektora kolejności sygnałów DKS, który zaopatrzo¬
ny jest w pomiarowy układ przekształcający UP.
Elementem wnoszącym opóźnienie At jest linia *•
i komory płynowe wypełnione gazem o badanym
składzie.

Przedstawiony na fig. 9 układ jest układem do
pomiaru prędkości obrotoweij. Składa się om z tar¬
czy T wirującej wokół siwej osi z mierzoną pręd- 45
kością obrotową o>. Na obwodzie przykładowo ma
wykonane dwa wycięcia Wx i W2. Na linii okręgu,
po którym poruszają się wycięcia Wx i W2, umiesz¬
czone są dwa płynowe czujniki położone CZj d CZ2.
Każdy czujnik połączony jest z gałęzią traosmi^ 50
sji — odpowiednik) GTX i GT2. Gałęzie te są typuL;
są to linie pneumatyczne Lx i L2 o różnej długości.
Ta różnica długości spełnia rolę elementu [wnoszą¬
cego opóźnienie At . Wyjścia Unii pneumatycznych
Lx i L2, a 'Więc gałęzi transmisji GTX i GT2 dołą- 55
czone są do> wejść 1 i 2 detektora kolejności sygna¬
łów DKS zaopatrzonego ma wyjściach 3 i 4 w po¬
miarowy układ przekształcający UP.

Fig, ill rysunku przedstawia płynowy układ do
pomiaru częstotliwości sygnału. Układ ma dwie 60
linie transmisji GTX i GT2 które są połączone ze
źródłem sygnału o mierzonej częstotliwościj f.
Gałąź odniesienia GTX jest bezpośrednim połącze¬
niem między źródłem sygnałów a detektorem ko¬
lejności sygnałów.DKS, zaś gałąź pomiarowa GT2 «

jest typu L. Gałąź pomiarowa GT2 wtnosd więc do
ufcładiu element diająjcy opóźnienie At. Wyjścia,
obu gałęzi GTX i GT2 dołączone są do wejść 112
detektoria kolejności sygnałów DKS dołączonego
wyjściami 3 i 4 do pomiarowego1 układu przekształ¬
cającego UP.

Fig. 1,3 przedstawia cyfrowy pomiiairowy układ
przekształcający i składa się z płynowego licznika
Li o pojemności N> tzn. 'liczącego do N. Do jego
wejścia liczącego dołączone jest jedno wyjście 3
detektora kolejmośoi sygnałów DKS, a do wejścia
zerująicego 0 drugie wyjiście 4 detektora kolejności
sygnałów DKS. Wyjście licznika Wy jest wyjściem
układu pomiarowego.

Fig. /Ii5 przedstaiwia cyfrowo^analogowy pomia¬
rowy układ przekształcający. Składa się on z prze-
rzuttniitoa bistaibiłinego PB, którego iweljścia połączone
są z wyjściami 3 i 4 detektora kolejności sygna¬
łów DKS. Każde wejście przerztutnika bistabilinego
PB połączone jejsft ze znanym układem całkująco^
-uśredniającym składającym się z płynowych dio¬
dy Dj i D2 pojemności cx i C2 oraz .rezystorów R2
i R2. Różnicowe wyjście układu pomiarowego jest
wyprowadzone za pojemnościami Cx i C2 obu
gałęzi.

Fig. 1,7 przedstawia inną konstrukcję cyfrowego
pomiarowego1 układu przekształcającego. Składa się
on z dwu liczników L^ i Li2 o pojemnościi N, z któ¬
rych pierwszy Lix dołączony (jest do wyjścia 3 de¬
tektora kolejności sygnałów DKS poprzez bramkę
logiczną BL. I>rugi licznik Li2 ma wejście połączo^
ne z generatorem taktującym, a wyjście do wej¬
ścia bramki logiicznej BL. liczniik ten przykłado¬
wo wykonany jest o pojemności N = 100.. Wyjściem
pomiarowego układu przekształcaj ącego UP jest
wyjście pierwszego licznika Liri

Działanie układu do pomiaru wielkości fizycz¬
nych według wynalazku w którym realizuje siię
sposób będący przedmiotem wynalazku jest na¬
stępujące:

W płynowym generatorze G jest wygenerowany
impuls lub ciąg iimpullsów. Wprowadza się je jed¬
nocześnie do dwu gałęzi tranisimisyjnych GTX i GT2.
W gałęzi odniesienia GTX czas transmisji z gene¬
ratora nie ulega zakłóiceniu ii jest stały gdyż zależy
tylko od parametrów tej gałęzi.

W gałęzi pomiarowej naltoimiast czas transmisji
ulega zmianie, gdyż na pariaimetry tej gałęzi od-
działywuje się mierzoną wielkością fizyczną. [Pow¬
staje więc przesunięcie fazowe A<p pomiędzy syg¬
nałami w obu gałęziach. Toprzesunięcie fazowe Acp
w postaci zwłoki czasowej At wykrywa i określa
detektor kolejności sygnałów DKS.

Analizę parametrów sygnału wyjściowego z de¬
tektora kolejności sygnałów DKS dokonuje się
przy pomocy pomiarowego układu przekształcają¬
cego UP. Detektor kolejności sygnałów określa
znak przesunięcia fazowego, ia więc stwierdza się,
czy .wielkość mierzona jest większa lub mniejsza
od wartości: odniesienia.

Uzyskanie pomiaru analogowego osiąga się przy
pomocy układu serwosprzężenia S, który wprowa¬
dza' regulację wartości panamaebrów w gałęzi od^
niesienia GTj iw zależności od wartości sygnału



wyjściowego detektora kolejinoiśfci sygnałów DKS
będącego funkcją wartości wielkości mierzonej,

Dzilałanie układów przedstawiono ma. fig. 3, 5, 7„
9 i 11 jiako przykładowo opracowanych układów do
pozniarów odpowiednio temperatury, wielkości li¬
niowych, składu chemicznego, prędkości obrotowej
i cze^itotMwości.

iW układzie wykorzystywanym do pomiaru tem¬
peratury,, sygnał iw generatorze G powoduje cyk¬
liczne przymykanie ii otwieranie dyszy eżektoro-
wej E, iw wyniku czego do układu podawane są
impulsy ciśnienia zmieniającego sdę od wartości
mniejszej od ciśnienia atmosferycznego-do wartości
większej oid ciśnienia atmosferycznego. Impulsy te
podawane są do gałęzi tiransimisyjnyich GTj i GT2
będących typu HC.

Jak Wiadomo, irezystancja rezystora płynowego
jest funkcją temperatury,, zatem rezystancja giałęzi
transmisyjnych jest funkcją temperatury. Rezystan¬
cja gałęzi GTX me zmienia sdę, bowiem rezystor Rx
umieszczony jest w temperaturze odniesiienia. Re¬
zystor R2 w gałęzi pomiarowej GT2 unuieszczciny
jest w temperaturze mierzonej,. Powstałe w tych
wairunk,ach przesunięcie fazowe Acp impulsów ma
wejściach 1 ii 2 detektora kddejmości sygnałów DKS
jest funkcją mierzonej temperatury.

Hg. 4 przedstawiła1 charakter zmian ciśnienia
w komorze Cx i C2 w funkcji czasu. Jedna! krzywa
odnosi do gałęzi bdniesdeniia GTj, a mianowicile
krzywa R^, a druga dla gałęzi po-miarowej GT2.
Jak widać ta sama wartość ciśnieniai w komorach
otrzymywana jest w różnych chwilach czasowych —
istnieje wdęc zwłoka czasowa 'Wykrywania następ¬
nie przez detektor kolejności sygnałów DKS.

iWpływ każdej zmiany temperatury mierzonej
można' skompensować np. przez zmlianę objętości
komory €2, tak, że iloczyn R2C2 zrówna isię z iilo^
czynem R1C1. Wynika stąd isposób wzorcowania
układu.

Pomuariu liniowych wymiarów przedmiotów do¬
konuje się przy pomocy układu przedstawionego'
ma fig. 5. iDziałamie układu podolbne jak poprzed¬
niego;, jednakże w stałej czasowej (RC zmienia się
wielkość rezystancji przez wprowadzenie dodatko^
wej szczeliny hQ lub hm pomliędzy dyszą DQ lub Dm
a powierzchnią PQ lub Pm.

Zmdana wymiaru pmzedimdotu powoduje zmiianę
położenia powuerzchnd Pm, a więc zmianę wielko¬
ści i szczeliny 1^. Jest wiec to zmiana stałej cza-
sowej w gaięzd pomiarowej GT2. Tę zmianę stałej
czasowej wykrywa detektor kolejności sygnałów
DKS, Wykres ciśnienia iw komorach C1 a C2 w
funkcji czasu przedstawiony na fig. 6 obrazuje te
zmirany sitałej czateowej w odniesdenjki do wielkości
szczeliny odniesienia hQ i pomiarowej h^.

Dla dokonania pomiiairai składu gazu wykorzy¬
stuje siię układ przedstawiony na fig 7 iryswiku.
Gałąź odniesienia GTj w obszarze między merrubra^
nami Sn iS12 napełniona jest gazem o znanym
składzie, zaś do gałęzi pomliarowej doprowadzony
jest gaz o nieznanym składzie. Do komór Ću i C21
doprowadzone są impulsy płynowe z generatora G.

Jak wdaddmo ptrędkość rozchodzenia się faELi aku¬
stycznej jest funkcją gęstości płynu a tyon samym
i składu gazu. Wynika 2. teg^, że impuls dop^owa-

8

dzony równocześnie do obu gałęzi tnatnisimisji GTj
d GT2 dojdzie do wejść 1 i 2 detektora kolejności
sygnałów DKS w różnym czasie, tzn. dwa impulsy
rta wejściach 1 i 2 będą opóźnione w faizlie o war--

6 tość zalleżną oid mierzonej izawartoiścd j ędnego ze
składników mieszandny. iStan ten obrazuje fig. 8
rysunku, gdzie widać, że obserwując ciśnienie na
początku i końcu gałęzi itranisimdisyjnych a miano¬
wicie w punktach A, B, C, D, otrzymuje się po¬

lo krywanie się wykresów w p. A i B, a w punktach
C i D — rozbieżność wynikająca z powstania prze¬

sunięcia fazowego Ac będącego funkcją gęsltoścd
gazu wprowadzonego do gałęzi pomiarowej GT2.

Dla dokonania pcimiaru prędkości obrotowej o>
15 wykorzystuję się lukład przedstawiony w fig. 9

rysunku. Tarcza T wiruje z prędkością obrotową a)
którą mierzy się w czasie tego ruchu. Wycdęcia
Wj d W2 odsłaindiają okresowo płynowe czujniki po¬
łożenia CZX d CZ„. Czujniki te 'dositanczają do gą-

ao łęzi tiranismisyjnych — odniesienia GTX i ,pojmdiajrou
wej GT2, limpulsów płynowych opóźnionych w sto¬
sunku do siebie o wialrtość wzajemnego pirzesu-
irDięcia kątowego podzielonego przez prędkość ką¬
tową. Gałęzie pomiiairowe mają różną dłuigość, róż-

»25 nią się o A L,« i itej .różniicy odpowiada stała róż¬
nica czasów transmisji sygnałów w poszczególinych
gaiłęziaich. Jest więc określone opóźnienie czasowe
Az transmisji. Stąd wynika, że układ określa pręd¬
kość obrotową o) na podstawie zależności:

Cl)

Wielkość mierzonej prędkości obrotowej wpływa
na iprzesuiniejoie fazowe impulsów doprowadzonych
do obu gałęzi transmisyjnych GTX i GT2, a kom-

3B pensujące to opóiźniende czasowe At jest stałe d niie
zależy od wartości parametru miierzonego.

Fig. 10 przedstawia irozkład im,pulisów ciśnienia
w funkcji czasu w wybranych punktach układu,
mianowicie na wlotach iczujników CZX i CZ2 oraz

40 na wejśioiaich 1 i 2 detektora kolejiności sygnałów
DKS. Ainalizując wzajemne położenie maksimum
impulsów w tych punktach otrzymuje się przez
porównanie wielkość opóźnienia czasowego.

Na fig. ,11 rysunku przedstawiony jest układ do
145 pomliaru częstotIDLwościi sygnału. W nim impulsy

sygnału o mierzonej częstotliwości f dopirowadzone

są do gałęzi Itransmisyjnych GTX i GT2. iGriałąź po¬
miarowa GT2 jest łindą pneumatyczną typu L
ix wmosd opóźndende iczasowe At . Ponieważ gałąź

50 odniesienia GTrjest (bezpośrednim połączeniem po¬
między generatorem sygnałów a detektoirem kolej¬
ności sygnałów DKS, powstaje w układzie opóźnię*
nlie At d istąd wynika,, że lukład określa częsitotld-
wość -taką, dla której opóźnienie At w gałęzi GT2

*» jest równe okresowi drgań sygmału, czyli dla czę-
stoftiliwości fo =*■ t— .

At
Przedstawione układy ma tfiig. 13, 115 i jl7 arysuinku

są ipomdiarowymd układami przekształcającymi UP,
60 które lumożliwiają doikonanie analizy wielkości syg¬

nału wyjściowego z detektora kolejności sygnałów
DKS.. EMimonują one wplływ procesów s.to<ahiastycz-
nych itowarzyisizajcych zjafwisikKMn wykoGrzy,stanym
do reaUdzaojii sposobu według wyauadazku d dającym

<■ przypaiclitoowie. Wędy* SygrwUy wyjściowe, w de^tęk-
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/tpffterfcol«diflOści.:By!ro^w.:JWtS jpoii^wiąjąsię- albo
na wyjścitu 3 albo wyij,ściu_4f ąeależirife c-d tego czy'

. wartość TOfelfcO^.i^ gęsi większa od war-
- toścl odoićeatontia lub. tez: mjąiiejszas. Ten fąiet.Jest
niezależny od rodzaju ukŁ&du pomiarowego.

Kaużdy układ ma określonaoieziułość i detektor
kolejności sygnałów DKS tatóe maskoĄczoną czu¬
łość pomiarową, która w przypadku detektora, ko¬
lejności sygnałów DKS jest określona jako mini¬
malne pirzesuniięcie faaowe A^p mi^, które może być
w sposób cyifirowy wykryte prz&z detektor kolej¬
ności sygnałów DKS. Acmin określa tzw. obszar
przejściowy w którym detekcja sygnału może być

- dokonana jedynie po uwzgl^dmieiniru stochaistycz-
nego charakteru sygnału.

IW obszarze przejściowym,' którego szerokość
określa dokładność' 'Sposobu według wywalazku, na¬
stępuje stochastyczny psnoices praełączeń detektora,
czyli nieokreśloność, z tym jednak, że ogólnie wy¬
stępuje statystyczna tendencja zgodna z kierun¬
kiem różnicy pomiędzy wartością parametru mie¬
rzonego a wartością odniesienia, tzn. że przy uiata-
lonej wartości pairametnu mierzonego, w obszarze
przejściowym 'ilość przełączeń, np, w kolejnych situ
impulsach, do określonego kanału detektora DKS
nadal pozostaje miarą parairhetru mierzonego a bez¬
pośrednio miarą przesunięcia fazowego pomiędzy
impulsami sygnałów w obu wejściach 1 i 2 de¬
tektora kolejności sygnałów DKS.

Pomiarowy układ przekształcający UP ma na
celu przekształcenie sygnału wyjściowego przy* wy¬
korzystaniu "tych statystycznych zależności. I /tak^
układ carowy pr*eds»fcaw:ony na fig. 13 zlicza ko¬
lejne impulsy przechadzacie z wyjścia 3 dętektona
DKS aż do wielkości N jako zadanej, pod warun¬
kiem nie pojawienia się - tapulsiu zertuijąeego. Po
przekroczeniu tej wartości jest sygnalizowany fakt
przekroczenia przez patfametr mierzony wariości
odniesieinda — czyli zadanej.

Jak widać z charakterystyki 3 ma fig. 14, będą¬
cej charakterystyką -ilości impulsów na wyjściu 3
detektora kolejności sygnałów DKS, strefa stocha¬
styczna Str. St obejmuje oały x>bszar zliczania po¬
między punktami F i H. Po uwzględnieniu zliczar
nia przez licznik Li? strefa istochastyczna detektora
kolejności sygnałów DKS zostaje zawężona.-, co jesit
równoznaczne ze zwiększeniem dokładności detek¬
cji sygnałów w detektorze.

Układ cyfrowo-analogowy . przedstajwiiony na
fig. 15 działa w ten sposób, że sygnały pojawiające
się na wyjściu 3 lub 4 detektora kolejności syg¬
nałów DKS przełączają przerzutniik biistafyLLny PB
zależnie od wartości przesunięaia1 fazowego Acp
(w strefie stochastycznej nieokreślonowości średnia;
ilość przełączeń do określonego kanału jest funkcją ■;
przesiunięcia fazowego). W wyiniifcu (tego, średnia
wartość różnicy ciśnień Ap w fcomoirach C1 i C2
jest również funkcją przesunięcia fazowego Acp .
Zobrazowane to jest wykreślnie na1 fig. 16 rysunku,
będącej wykresem zależności zmian różnicy ciśnień
A i> w funkcji zwłoki czasowej At w zależności
od stałej czasowej RC. Zwiększenie stałych całko¬
wania BiC zwiększa dokładność pomiaru eliminując
błędy nieoznaczoności w stochastycznej strefie de¬
tektora kolejności sygnałów DKS.

10

ii

29

40

W

r Przedstowiony n&jfcig. Ii7 układ Cyfrowy aibudo-
. wany na. dwóch Ikzniikach działa w .ten.sposób,
że przy założoneji stoąflej lub dostatecznie wodno
zmieniającej się wiarctości wielkości mierzonej, pc^y
pracy w obszarze nieoznaczoności detektora kolej¬
ności sygnałów DKS, n$ wyjściach 3 i 4 detektora

.DKS pojawiają się impulsy. (Licznik L12 zlicza cał¬
kowitą ilość impulsów, czyli sumę impulsów pojia-
.wiających się zarówno na wyijścifu 3 jak i 4 detek¬
tora kolejności sygnałów DKS, czyli dlośc taktów

. pomiainoiwychi

Natomiast licznik Ln zlicza tylko tę część ilości
• impulsów, która pojawia- się na wyjściiu 3. P(o
napełnieniu licznika L^ wysyłany jest z niego do
bramki logicznej BL sygnał końca pomiaru odci¬
nający wyjście 3 detektora DKS od pierwszego
licznika Lu. W tym momencie zawarlość pierwsze-
góT licznika Lu jest miarą wielkości parametru mie¬
rzonego. Ponowny pomiar zaczyna się w momencie
wyzerowaniia stanu liczników i odblokowania połą¬
czenia wyjścia 3 z licznikiem Lir

Zasjjr^eżenia patentowe

— ,1. Strumieniowi sposób pomiaru wielkości fi¬
zycznych metodą komparatorową z wykorzystaniem
sygnału z płynowego generatora itnipulsiu lub
ciągu impulsów, znamienny tym, że wygenerowany
impuls lub ciągi impulsów płynowych wprowadza
się do dwu gałęzi teairismijsyjnycł^pi^wodzących
impulsy lub ciągi impulsów, parametry jednej ga¬
łęzi tnapusmisyjnej przyjmuje się jiaiko wizo»rccwe
a na parametry drugiej gałęzi transmisyjnej od-
działywuje się mierzoną wielkością fizyczną wy¬
twarzając przesunięcie fazowe pomiędzy sygnałami
w obu gałęziach, po czym przesunięcie ifazowe wy¬
krywa się i określa przy pomocy biernego, cyfro¬
wego płynowego detektora kolejności sygnałów
a o wartości mierzonej wielkości fizycznej wnios¬
kuje się z parametrów sygnału wyjściowego bier¬
nego cyfrowego płynowego detektora kolejności
sygnałów, które są funkcją warltości mierzonej
wielkości fizycznej.

2. Strumieniowy układ do pomiaru wielkości fi¬
zycznych, znamienny tym, że ma generator isygna^
łów płynowych (G) na wyjściu którego znajdują
się. dwie płynowe gałęzie trainsmisji impulsów
(GTy GTŹ) 4ypu BL&, z których jedna zawiera
element wytwarzający zwłokę czasową (At) pw>-
porcjonailną do wartości mierzonej wielkości fi¬
zycznej i obie te gałęzie (OTv GT2) dołączone są
dio wejść biernego cyfrowego płynowego detektora
kolejności sygnałów (DKS), który ma na wyjściu
pomiarowy /układ przek^ (UP) parametry
syęmtłu wyjSciowegio biernego cyfrowego płyno¬
wego detektora kolejności sygnałów (DKS).

3. Strumieniowy układ według zastrz. 2, zna¬
mienny tym, ze każda gałąź transmisji {GTV GT2),
korzystnie, ma elementy separacyjne <Sn, S12, S21,
S22) oddzielające sygnały generatora (G) od obszaru
wnętrza gałęzi trainsmusyjnych (GTX, GT2), a także
obszar wnętrza gałęzi transirnojsyjnych (GTX, GT2)
od wejścia ibiernego cyfrowego płynowego detek-
tora kolejności sygnałów (DKS).
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4. Strumieniowy układ według zaiste. 2, zna¬
mienny tym, że porciiędizy jednym z wyjść (4) bier¬
nego cyfrowego detektora kolejności sygnałów
(DKS) a gałęzią transmiLsji (Giy w której nie ma
elementu wytwarzaj ącego poesiuniięcie fazowe pro-
poiricgoiniallinego do wartości mierzonej wielkości fi¬
zycznej, oraz geneiratoarem (G) jest układ iserwo-
spirzężenia i(S).

6, Strumieniowy układ według zastrz. 2, zna¬
mienny tym, że pomiarowy układ przekształcający
(UP) mia płynowy liiiczmik (Lp o pojemności N a do
jego wejścia -liczącego dołączone jest jedno wyjście
(3) biernego cyfrowego płynowego detektora kolej¬
ności isygmałów (DKS), a do wejścia zerującego (0)
drugie wyjście (4) detektora kolejności sygnałów
(DKS).

6. Strumieniowy układ według zastrz. 2, zna¬
mienny tym, że pomiarowy układ przekształcający

10

15

<UP) .składa się z przerzutmdka hLstabiilnego <PB),
którego wejiścia połączone są z wyjściami (3 i 4)
biernego cyfrowego płyinowego detektora kolejności
sygnałów (DKS) i do każdego wyjścia pirzerzutni-
toa (PB) dołączone są układiy całkujądo-uśiredirniiająice
składające się z połączonych szeregowo płynowych
dioidy <D1? D2), pojemności <CX, C2) oiraiz .rezystea
(Rr, i R2).

7. Strumieniowy układ według zastrz. 2> zna¬
mienny tym, że pomiarowy układ przekształcający
(UP) składa .się z dwu liczników (Lilf Li2) o pojem¬
ności N, z których pierwisizy i(Lix) dołączony jest do
wyjścia (3) biernego cyfrowego płynowego detek¬
tora kolejności sygnałów (DKS) poprzez bramkę
logiczną (BL), a drugi licznik (Li2) ma wyjście po¬
łączone z geneiratoirem taktującym a wyjście do
wejścia bramki logicznej (BL).
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