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(54] Zapojeni pro automatizaci bezdotykevého bodového mél‘em
metodou laser-dopplernvské -anemometrie R

Vynélez se ,tyké” zap-o'jeni pro auto-xpatiza—.

ci-bezdotykového bodového mé&feni metodou
laser-dopplerovské anemometrie v zévislos—
ti na programu. Fidiciho pocitace.

V zdkladnim nebo aplikovaném v§zkumu
v oblasti hydromechaniky je zndmo pouZi-
vani zku$ebnich trati s plynnym nebo Kka-
palnym mediem, a to jak pro méieni sta-
cionarnich, tak i dynamickych systémi, ku-
pfikladu rota&nich. Tyto zndmé systémy jsou
jen ojedingle vybaveny moZnosti bezdotyko-
vého okamZitého méFen! vektoru rychiosti,
pfipadn® dalich druhotnych velifin ve ZvVo-

lenych bodech zkoumaného systému, kte--

rym miZe byt okamZity stav proudéni v ka-

néle ob8¥ného kola derpadla. Rovn¥Z je zné-

mo poﬁzxvat k mé&Feni metody laser-dopple-

rovské anemometrie — LDA —, ale jeji po- -

uvZiti u zndmych systémid vykazuje znacéné
nedostatky, takZe kupfikladu mneni moZné
automatické nastaven! méfeného bodu, po-
pfipad& celé trajektorie spojujici jednotlivé
meéfené body.. Toto nastaveni se dosud pro-
véadi primitivnim pracnym a &asové néarod-
. ‘mjm piestavovanim, kupfikladu pomoci se-
tinového indik4toru, a to obvykle pouze

v jednom sméru. Déle neni moZné snimat

polohu rotujiciho h¥idele, pfipadn& jiného
pohybu, spojeného systémem START-STOP
s volitelnym &asovym intervalem, ovlédajl-
cim zaédtek a konec méfFeni, pomoci b&%-
nych procesorfi'a dalgich zafizeni LDA. Ko-

neéné nenl moZné okamZité zpracovdni mé-
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Feného signéluy, ]eho vyhodxmceni a vysta— :
veni vysledkdl ve volitelné forms&, kupikla-
du tiskem, soufadnicovym systémem XY,
apod., ste]né jako vystaveni povelii pro pi‘e-
staveni méficiho bodu.

Vyndlez si klade za tikol vy¥esit zapojeni
pro automatizaci bezdotykového mé¥eni me-
todou LDA, které by v podstaté odstratiovalo
nevyhody a nedostatky zndmych metod.

. Tento tkol reSi vyndlez, kterym je zapo-
jeni pro automatizaci bezdotykového bodo-
vého méfeni metodou laser-dopplerovské
anemometrie, sestavajici z ¥idiciho poéitade, -

'zkuSebni traté s méfFenou rotujici soudésti,

Z optické <&asti, ]e]i elektroniky, prevodni-
ku, Casového spinade mé&feni, vyhodnocova-
cich jednotek, sei*vopohonu a plisluSnych’
¢idel a snimald a jeho podstata spodivé
v tom, Ze ve snimacim okruhu ¥idictho po-
¢itate je zapojena pres elektroniku jednak
optickd C4st, uloZend na tuhém, prostorové
prestavitelném stole, a jednak pies prvni
vyhodnocovaci jednotku p¥itny snimaé, vys-
kovy snimad a podélny’r snima¢ polohy pie-
stavitelného stolu,.a Ze v méficim okruhu
Fidiciho pocitate je zapOJeno bezdotykové
¢idio mé&feného bodu, pfes Easovy spinad,
elektroniku optické éasn a pfes prevodnik,
a dale bezdotykovy snima¢ polohy <&idla
pfes. druhou vyhodnocovaci jednotku, pfi-
cemZ na vystupu z Fidiciho pocitate jsou za-
pojeny ovladac1 servopohony



Dale je podstatou vynélezu, Ze v ose c-ptlc-

ké &4sti je ototn® uloZena pomocnd optika,
kupfikladu zrcadlo, pfitemZ snima natode-
ni pomocné optiky je.zaveden pres tfeti vy-
hodnocovac! jednotku do fidiciho poditade.
Vy3$38i Gfinek vyndlezu spodivd v moZnosti

" automatizace funkci jako jsou automatické

.nastaven{ mé&Feného bodu, synchronizace ro-
tujici Céasti; automatické sniméni polohy ro-
tujici soudasti ve volitelném &asovém inter-

valu, pfitemZ signdl pro nastaveni .daliiho

méFeného. bodu je vydan automaticky po
zhodnoceni pfedchoziho méreni v po&itadi.

Piiklad konkrétniho provedeni vyndlezu

je schematicky zndzorn&n na p¥ipojeném vy-
krese, predstavujicim blokové schema zapo-

" jeni pro rotujici systém.

Vlastni zaffzeni podle vyndlezu sestdvé
z Fidiciho pofitade 1, jehoZ snimaci okruh 1
je tvofen optickou Iéé‘S-‘ti 2, kupfikladu laser-
-dopplerovské anemometrie (LDA). uloZené
na masivnim, tuhém, prostorové prestavitel-
ném stole 3, elektronikou 4 optické &asti 2,

‘a prvni vyhodnocovaci jednotkou 5. Na tu-

. hém prestavitelném stole 3 jsou uloZeny

p¥iEny snimad 6, vyskovy snimal 7 a podél-

ny snimad 8, jejichZ signdly jsou vedeny pfes-

prvni vyhodnocovaci jednotku § do ¥{diciho

~ poditace 1. PFed optickou &éasti 2 je situovdn
~ zku3ebni prostor, ve kterém.je rotatné& ulo-
Yena m&Fend soutédst 9, kupiikladu obs#né’

kolo Cerpadla. Mé&¥ici okruh I je tvofen jed-
nak bezdotykovym Mdlem 10 polohy rotaéni
souddstl 8 spojenym p¥es &asovy spinat 11
START-STOP elektronikou 4 optické Céasti Z

- a prevodntkem 12 ‘s fidicim poé&ftasem 1.

a jednak bezdotykovym snimadem 13 polohy

¢idla 10, ktery je spojen s fidicim pocitafem
1 pfes druhou wvyhodnocovaci jednotku 14.
Vistup: laserovych paprsk@ do méfictho pro-
storu lze déle upravevat pomocnou optikou
15, tvofenou kup¥ikladu zrcadlem nebo op-
tickym hranolem, uloZenou oto&nég, kupiikla-
du na stole 3. Natacent pomocné optiky 15
je sledovdno mé¥Ficim snfma&em 16 pres tietf
vyhodnocovaci jednotku 17 s vystupem do
Fidiciho pofitate 1. Bezdotykové &idlo 10 po-

, 1 Zépbjeni pro ‘aut-om-atizaci bezdotykového

. bodového méfeni metodou laser-dopple-

~ rovské anemometrie, sestévajici z ¥fdiciho

politade, zkusebni traté s méfenou rotu-

. jici soulésti, z optické E4sti, jeji elektro-
~niky, prevpdniku, ¢asového spinate mé-

* Fenl, vyhodnocovacich. jednotek, servomo-

tord a p¥fsludnych ¢idel a snimadld, vyzna-
&Sujici se tim, Ze ve snimacim okruhu (I)
¥idictho potitade (1) je zapojena pfes

" . elektroniku (4) jednak optickd &&ast (2), -

uloZend na tuhém, prostorové piestavitel-
ném stole (3), d jednak pfes prvni vyhod-
nocovaci ]ednotku {5) pfitny snimad (6],
vy8kovy snimat {(7) a podélny snimal (8)
polohy prestavitelného s"tolu (3), a Ze
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lohy rota&ni soudésti 9 .je‘;/zhiefdem k rotag-

- nf dasti 9 pirestavitelné, p¥iemZ poloha bez-

dotykového ¢idla 100 je sniména. bezdotyko-

-":vyrm ‘snimadem 13. Jednotlivd nastaveni sto-
~lu 3, pomocné optiky 15 a polohy bezdotyko-
4vého gidla 10 jsou Fizeny na signél jednot-

livgch snimaci 6, 7, 8, 16 a 13 a podle pro-
gramu ¥idictho pocxtaxée 1 prostfednictvim
neznédzorn&nych servopohon.

Do pamétl Fidiciho pofitace 1 se vloZi sta-
noveny méfici program, véetng -soufadnic
ma&Fenych bodft a celé zafizeni se uvede do
chodu. Podle nastaveného programu zajisti

~¥Fidicl poditad 1 ~automatické nastaveni mé-

Feného bodu tim, ¥e provede podle uda]ﬁ :
pri¢ného snlmaée 6, vySkového snimace 7
a podélného snimacde 8, po jejich zpracova-
ni v prvni vyhodnocovam jednotce 5, pomoci
nezndzornénych servopohoni 18, 19, 20 pro-
storevé natofeni stolu 3 tak, aby osa x la- -

-serova paprsku dopadala pfesn& do mé&fené-

ho bodu. Doladéni je-zajiténo na signdl ms-

‘Ficiho snimade 16 natoenim pomocné optiky

15 a polohou bezdotykového ¢idla 10 vzhle-
dem K rotujici soufasti 9. Mezitim bezdoty-
kové ¢idlo 10 snimé priichod mé&feného bodu
rotujici soudésti 9, pfi€emZ prichod signdlu
méfené velitiny do Fidiciho pofitate 1 je aZ
do.doby pfesného nastaveni méfeného bodu
blokovan. Po automatickém nastaveni osy x

' laserova paprsku do mé&Feného bodu dojde

na signél bezdotykového €idla 10, v dasovém
intervalu daném .spinafem 11 START-STOP
k sepnuti a vypnuti elektroniky.4 optické
tasti 2 a k pFenosu méFeného signdlu pfes
pFevodnik ‘12, nebo piimo bez pievodniku,

do fidiciho poditafe 1, kde dojde k vyhod-
.nocen! méfeni.
. dojde pak k -automatickému - pfestaveni do
-dalStho mé&Feného bodu rotujici soulésti 9

Podle vioZeného programu

pomoci nezndzornénych servopohond, jejich#
chod je fizen programem ffdictho po&itate

-1 na zéklad® ddaje ze 'snimacdt 6, 7, 8, 13,

16..Po nastaveni osy X laserova paprsku do
druhého méieného bodu se cely postup opa-
kuje, a% do vySerpdn! programu mé&¥eni.

1

‘v méficim okruhu (II) Fidictho poéitade
(1) je zapojeno bezdotykové &idlo (10)
mé&feného bodu pies Casovy spinal (11},
elektroniku (4] optické £ésti (2) a pfes
pfevodnik (12), a déale bezdotykovy sni-
mac¢ (13) polohy &idia (10) p¥es druhou
vyhodnocovaci jednotku (14), p¥ifemZ na
vystupu z Fidictho poditafe (1) jsou za-

~ pojeny ovlédaci servopohony.

2. Zapojeni podle bodu 1, vyznaéujlci se tim,
Ze v ose {x) optické sastl (2) je oto&né
uloZena pemocnd optika (15), napfiklad
zrcadlo, pFifem¥ mé&¥ici snimaé (16) na-
tofeni pomocné optiky (15) je zaveden
pfes t¥et! vyhodnocovaci: jednotku (17)
do fidiciho potitae (1). -

.
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