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: . - : o DESCRIZIONE

. ......a corredo di una domanda..di Brevetto d'Invenzione,- -
avente_per titolo: L
"Dispositivo rivelatore di posizione assiale di
~aste, in particolare steli di pistoni'.

a nome: KAYABA KOGYO KABUSHIKI KAISHA

La presente invenzione si riferisce ad un di
spositivo per rivelare una posizione di spostamento .

dello stelo del pistone di un cilindro idraulico

che risponde a questo magnetismo.

Q\§¥q per mezzo di 'una scala magnetica e di un sensore
8 ..
N B

PRECEDENTI DELL'INVENZIONE

Un riveliatore di posizione per rivelare la
posizione di spostamento lineare delloc steloc di un
pistone in un cilindro idraulico per mezzo di wuna
sca}g_mggnet;ca e di un sensore & descritto_per e-
sempio nellarqomanda_dirBrevetto giapponesg_Toﬁka;m
Hei 4-136713, pubb%icata dall'Ufficip”Brevgtt; giap
ponese.

In questo rivelatore, le parti non magneti-

che sono formate ad intervalli fissi in una direzio

ne assiale in modo da agire come una scala magneti-

ca sulla circonferenza dello stelo del pistone di

materlale magnetico ed un sensore magnetico che e-

RMg3 A 000841
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mette. .in-.uscita-—un'onda. .sinusgidale in_.conformitd . _

—can__il passaggio_delle parti non_magnetiche_viene .

fissato . al cilindro. e

___..Se_la_posizione_assoluta. alla _quaie .inizia  ___ . . ___

_lo_spostamento_dellio stelo del pistone non & nota, . ____ . .

~_ pud _essere nota. Un interruttore di fine corsa o di_____ . _ .

~ limite & pertanto fornito sulla posizione di massi . __

~_ma _contrazione o di massimo allungamento dello ste = _ o

~_lo del pistone. Quando il cilindro viene usato, va-

le a ‘dire gquando_ lﬂalimeptaziqne_ elettrica al

vavvdy”

s

e f b
PR a //.w

&%27
B

L

_rivelatore di posizione & inserita, lo stelo del pi

—

(.

stone viene prima portatc alla sua posizione di
massima contrazione o di massimo allungamento, in

modo da commutare l'interruttore di fine corsa al-

)
o

la posizione di chiusura {on) o di apertura (off).

Quando l'interruttore di fine corsa viene commutato

J

@

N2

alla chiusura oppure all'apertura, lo stelo del pi
stone viene rivelato come se avesse raggiunto un

punto di riferimenteo e 10 spostamento dello stelo

del pistone pud quindi essere seguito fino a che ) N

viene disinserita 1'alimentazione eletirica, deter

minando la sua distanza dal punto di riferimento

sulla base del segnale di uscita del sensore magne
."“_"_"7wrrtico.
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B - - _Tuttavia,-se-lo stelo deil-pistone.-é-concate--.

e -—nato._con _altrei _meccanismi,  l.'intero_complesso. del .

ieeee—meccanismi__deve._subire _un._grande.spostamento alla ..

scopo_di_rivelare il punto_di. riferimento_ogni val.

_.ta.che viene .inserita l‘'alimentazione eletirica.._ .

. Nella domanda di brevetto..giapponese Tokkal.
R 4-71114 pubblicata dall'Ufficio. Brevetti _giappone-
. _ se, @ descritto un rivelatore _di_posizione in cul

__una_sottoscala consistente di una pluralita di gra

—

‘duazioni ad intervalli disuguali & fornita sullo

stelo deL_piStone_p@rallglpmente_qlla scala princi

S&5 ) _ pale usata per rivelare la distanza di cul si muo-
§M_W i ~ve l'asta, un secondo sensore magnetico essendo fis
Q§§~ sato al cilindro per rivelare la variazione magneti
‘W; ca in conformitd con il movimento della sottoscala.
_§i_ _}p_questo rivelatore, se due graduazioni della sot
_§$n ] _toscala passano davanti al secondo sensore, si‘pog
_ sono @etefminare qqali grqduaziqni_sonoﬂpgssate_;ui

la base7Q¢ll'intequilo”fra diresse. Petpanto, se

queste graduazionl vengono prese_gome puqt} di f?f

ferimento per la misurazione della distén;a su{ia_

scala principale, esse possono essere usate come

un riferimento vicino alla posizione nella quale
lo stelo del pistone giunge a riposo, evitando cosl

il fastidio di muovere lo stelo del pistone verso
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w-w-wt o ..1@ sua posizione di massima contrazione o di massi-~- - —
i MO @l lungamento, ogni volta che viene inserita la.- . -
.-~ ..alimentazione elettrica al rivelatore. Anche in que.— - ...

. .S8to caso,..una volta che un punto diﬂriferimento sig-— .- -.
e - ... ..Stato rivelato, lo spostamento dell'asta del pisto. . ... . .
_ ..ne pud essere seguito fino a. che viene effettuato . . ..
e . .11 disinserimento dell'alimentazione elettrica.

Tuttavia, vi & stato un problema per 11 fat . ...

_to che il costo di rivelazione della posizione & ri _ .

_ . .sultato aumentato_dal fatto di avere una scala prin _ ’ ‘
o _.Ctipale ed upa sottoscala per l'intera lunghezza del . \Eg
- N
~ lo stelo del pistone. \_Q
SOMMARIO DELL'INVENZIONE ﬁTS §
RO
Lo scopo della presente invenzione, pertan- \ﬁ N
) _to, consiste nel fornire un rivelatore di posizione §(§§
o di basso costo avente un meccanismo per determinare (5 )
3 _una posizione di riferimento per un piccolo sposta- = }_“§§\,
N
mento di un'asta. ) . Q)
Allq SCOpo dirraggiungere questo obiettivo,
la presente invenziane fornisce_un rivelatqre”di_pg__“
sizione assiale per uno stelio realizzato con mate-
riale magnetico. Il rivelatore comprende una scala
magnetica con una pluralitd di parti non magnetiche
disposte assialmente sull'asta ad intervalli di

passo uguali. Queste parti non magnetiche comprendo
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v~ _.._no_prime parti non.magnetiche. aventi unra . profonditd.

_..costante_e_seconde parti _non magnetiche .aventl .una..

diversa.profonditd. Un sensore _magnetico_viene fis .

_sato in _posizione _opposta alla_scala_ed_emette _in. .

. ... . uscita _un segnale_in conformitd con la variazione
e _.dl _profondita e di_posizione delle parti non magne
N “tiche ed & inoltre fornito un meccanismo per rive-

o .. lare una posizione corrente dello stelo, sulla ba-

_________ _se di questo segnale. Il meccanismo di rivelazione_

~ comprende un meccanismo per identificare una secon

da parte non magnetica che ¢ passata attraverso 11l

sensore magnetico, sulla base del segnale di uscita

O

ggs§ del sensore magnetico, una memoria per memorizzare
¥ Y | , |

3 N sjngolarmente le posizioni assolute delle seconde
3 o .

3 parti non magnetiche, un meccanismo per calcolare

2y P

un ammontare di spostamento dalla seconda parte

7

//%W

magnetica identificata fino alla posizione corrente

dellc stelo, sulla base del segnale di uscita del

sensore magnetico, ed un meccgnismp per ;alcolare
una posizione assoluta dello steloc a par??re dal{g
posizione assaluta della seconda parte magnetica i
dentificata e dall'ammontare Gelio spostamente ri-
| spetto a taie posizione. |
.. ... Preferibilmente, 11 sensore magnetico com-
prende due unitd di sensore le quali emettono in u



.scita due onde sinusoidali
.di _fase di 90°,.

.posizione . delle

& passata attraverso 1l

se di un confronto del

uguale ampiezza ad ogni

sata attraverso il sensore pid recentemente ed 11

aventi una differenza — —

in conformitd con la variazione di .. -

parti magnetiche della

magnetica ed il meccanismo di calcolo dell'ammonta- . ...

re dello spostamento comprende un meccanismo per.. ._

calcolare un livello centrale da valori di picco ad .. .
passo delle onde sinusoidali, un ..

ogni intervallo di

‘meccanismo per rivelare che una parte non magnetica .

sensore magnetico sulla ba

livello centrale e delle on

de sinusoidali, un meccanismo per contare un numero

di parti non magnetiche passate attraverso il sen-

_sore magnetico, un meccanismo per correggere le on

de sinusoidali 1n modo tale <che esse abblano

intervallo di passo delile

parti non magnetiche, un meccanismo per calcolare

una distanza fra la parte non magnetica che & pas-

sensore stesso per mezzo di funzioni trigonomeirili-

che inverse con 1'uso di due onde sinusoidali cor-

rette, nonché un meccanismo per calcolare l'ammonta

re dello spostamento dello stelo dal numero contato

e dalla distanza calcoclata.

scala-.. - -

%Wwé/

4

LLKETEO

j
€

Se le seconde partli non magnetiche sono di-

sposte a diversi intervalli di passo, il meccanismo

fa

C.

0

Pt o /zfﬂ/
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Cieeee . —~.di- . identificazione --pud- comprendere- -un--meccanli-smo -

- .. we—per rivelare-gli—intervalli- fra—le-seconde parti -

S : non.magnetiche-che sono-passate-attraverso—il-senso

- re_magnetico _ed un. meccanismo-per.specificare le.se ..
- i ___conde parti non_magnetiche.che .sono.passate attra-
verso .il_.sensore._magnetico a partire dagli inter-.

..valli rivelati. _ _. e o _ .

__Alternativamente, .se le seconde parti non.ma
___gnetiche sono_disposte in modo tale da avere tutte

_diverse profonditd, il meccanismo_di identificazio-

 ne pub‘qompreﬁdere_un_meccanismqﬁper rivelare le

_profonditd delle seconde parti non magnetiche che

sono passate attraverso il sensore magnetico dal se

VY]

-

‘gnale di uscita del sensore ed un meccanismo per

’””/p R LD
-

specificare le seconde parti non magnetiche che sQ

‘no passate attraverso il sensore magnetico dalle

prpfondita rivelate. In questo caso, le seconde par
ti non magnetiche possono essere disposte ad uguall

intervalli di passo.

S - Aq;he preferibilmen;e, le seconde partl non
~_ magnetiche sono disposte simmetricamente su ambedue
1 lati di una predeterminata posizione sull'asta e
sono disposte im modo tale che gll lntervalli fra,
di esse in una direzione a pgrtit?_gﬁydgggﬁfo Siﬁﬂﬂw

tutti diversi. In questo caso, 1l meccanismo di i-



‘e ———guere. su. quale lato della posizione predeterminata-— .-

- 9 -

. .dentificazione comprende un meccanismo per distin-- -

...rivelare gli intervalli fra le seconde parti non ma.

_un meccanismo per. specificare le seconde parti non.

dal lato distinto e dagli intervalli rivelati.

~.sia situate il sensore magnetico, un meccanismo. per.

.gnetiche che sono passate attraverso il sensore ed._.. ..

. magnetiche che sono passate attraverso 1l sensore.

- In questo caso, le seconde parti non magneti

che su un lato della posizione predeterminata hanno . _

‘una profondita diversa dalle seconde parti non ma-

“gnetiche su un altro lato ed 11 meccanismo di di-

'stinzione comprende un meccanismo per determinare

le profondita delle seconde partl non magnetiche

dal segnale di uscita del sensore.

Alternativamente, 1l rivelatore pud inoltre

comprendere una seconda scala magnetica disposta

la alla suddetta scala magnetica, ed un secondo sen

Su un ;apq_della posizione predeterminata,.parallef“”_

sore magnetico fornito in una posizione fissa, il

quale emette 1in wuscita un segnale in conformita

con una variazione di posizione della seconda scala

magnetica. In questo caso, il meccanismo di rivela-

Zione di posizione comprende un meccanismo per di-

stinguere su quale lato della posizione predetermi-

PRl d/b:a/.
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e ——-—Nata_sia.situato..il.primo. sensore.-magnetico.dal-se..

- —.gnale di .uscita del secondo..sensore._maghetico,..un—_ .

e ... M@CCANismo per identificare. una. seconda-parte _.non... .

_.._magnetica_che_ @& passata_attraverso_il_ primo sensore__....

wiiwee .. _.Mmagnetico sulla base del lato_distinto e.del segna .

i e __le di uscita del primo sensore_magnetico, una memo __

S ~ria per memorizzare singolarmente le posizioni as-_ .

e __solute delle seconde parti _non magnetiche, un mecca _
. oivievoo. . hismo per calcolare un ammontare di_ spostamento dal

~la seconda parte non magnetica_iﬁentificata,fino"aiﬂ”

i |
/ﬁf{@
42

|

|

|

la posizione corrente dello stelo, sulla base della

R -
,§§§“_~_NA uscita del primo sensore magnetico, nonché un mec-
R
gi;g__ - canismoc per calcolare una posizione assoluta dello
? S\ stelo dalla posizione assoluta della seconda parte
3 _Qx% | non magnetica ident}f}cqta e dall'ammontare dello
| | spo§tamento a partire da talerppsiz{one.
BREyE.DESCRLZIONE DEI DISEGNI
La Figura 1_rapprgsenta_unndiagramma_f;hema— B
tico d1 una scala magnetica jp gqnform;ta con una

prima forma di realizzazione dell‘'invenzione,
la Figura 2 rappresenta uno schema a blocchi

N o che mostira una struttura di una unitd di controllo

- in conformita con la prima forma di realizzazione,
_ - la Figura 3 rappresenta un diagramma di for
) - ﬂmh?héra;dnda per confrontare 1 segnali di uscita di un
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sensore magnetico e di- un comparatore in conformita -— -

-con la prima forma.--di realizzazione, R i

la Figura 4 rappresenta .un. diagramma illu---— - -

strativo di una memoria RAM. c¢he memorizza i valori - .

di picco dei segnall.di uscita del sensore magneti-—.——. .

co, sig [A] e sig {BJ, in conformitd con.la prima

forma di realizzazione, . . L U

la Figura 5 rappresenta un diagramma di fius . ..
so che mostra un procedimento di calcolo di un coef .

ficiente di normalizzazione scale LA} ed un liveilo _ . ..

~ centrale cen [B] in conformitda con la prima forma _

di realizzaziaone,
la Figura © rappresenta un diagramma di fiug_
so che mostra un procedimento per calcolare un coef
ficiente di_normalizzazione scale [B] ed un livello
centrale cen LAJ in conformita con la prima forma _
di reallizzazione,

la Figura 7 rappresenta un diagramma di flus

so che mostra il procedimento di aggiornamento dei
valorl di picco 1in conformitd con la prima forma di

realizzazione,

la Figura 8 rappresenta un diagrqmma_gi flus

so che mostra un procedimento di calcolo dell'ammon

tare di uno spostamento in conformitd con la prima

forma di realizzazione,

5

{

&

@ //y/ -

o
(ﬁw;g?ﬁt /Z(&’tlé/

Vi ot
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e —— -———-la—FEigura—9.-rappresenta--un--g¢iagramma— i-flu-—-

m i e - $trativo- che-mostra il -calcolo-dei-segnali-di-nor-_.

e malizzazione.correct--[Al_e_.correct.[B] . .in-conformi-_

R - td con _la_prima_forma _di_realizzazione,. . . .. .

e e la Figura_ .10 rappresenta.un.diagramma di far.

_me _d'onda. che mostra .1 segnall di _uscita_.del .sensg .

.re magnetico ed i livelli_di determinazione di am-.

i _blezza in_conformita con _la prima forma di realizza.

.Zione,

la Figura 11 rappresenta un diagramma di

P 4’/@;

flusso c¢he mostra il procedimento di rivelazione

=
i
i
|
I
'

za;w,’/% ;

del punti di riferimento quando l'alimentazione e-

- lettrica viene ripristinata in conformita con la

/ux&%*
>, e

prima forma di realizzazione,

wafp
o f

la Figura 12 rappresenta un diagramma illu-
strativo che mostra gli indirizzi di memorizzazione

dgelle posizioni assoiutgfdei_punpi di riferimento

in conformita con la prima forma di realizzazione,
la Figura 13 e simile alla Figura 11, ma mo
stra un procedimento di memorizzazione di dati del

le posizioni assolute dei punti di riferimento,

la Figura 14 rappresenta un diagramma sche-
matico della scala magnetica in conformitd con una
seconda forma di realizzazione della presente

invenzione,
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la- Figura 15 rappresenta un diagramma di for- -

.me.d!onda.dei segnali di uscita -del sensore magne-——.-. - .-

oo . . tico in conformitd con la seconda forma di realizza-..
.zione,
_ ~la . Figura 16 rappresenta un diagramma. ...
e schematico della scala magnetica in conformita con.
o una terza forma di realizzazione dellia presente in_.
o venzione,.
o la Figura 17 rappresenta un_diagramma deile
L forme d'onda dei segnali di uscita del sensore ma- 1<§
_ gnetico in conformitd con la terza forma di realiz N
o zazione, g‘g
L la Figura 18 rappresenta un diagramma di - g\
flusso che mostra il procedimento di rivelazione N §
| N 3
dei punti di riferimento quando l'alimentaziocne e- §’%§
. W
NN -
. ; . . . . . 4 \
lettrica viene ripristinata 1n ~conformita con la “D\“ )
terza forma di realizzazione, ] S&\
_ . : S B
la Figura 19 & simile alla Figura 16, ma <
mostra un'altra possibile disposizione dei punti di
riferimento,
la Figqura 20 rappresenta un diagramma sche-
matico della scala magnetica in conformita con una
quarta forma di realizzazione della presente inven

la Figura 21 rappresenta un diagramma deille
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forme d'onda dei segnali di uscita del sensore ma-
. . . gnetico-.in conformitd con la quarta forma di rea- -
. .lizzazione, ..

ST - la Figura 22 rappresenta .un diagramma di -
flusso che mostra 1l procedimento di rivelazione
.dei punti di riferimento quando l'alimentazione e- -
lettrica viene ripristinata in conformitda con la -

quarta forma di realizzazione,
la Figura 23 rappresenta un diagramma illu-
Q! _ . .
§¥QI ~ strativo che mostra gli indirizzil di memorlzza21one_ﬂ
\Vg ~ delle posizioni assolute dei punti di riferimento
) ES%) o in conformitd con la quarta forma .di realizzazione,
- o la Figura 24 & simile alla Figura 20, ma mg
stra un'altra possibile Ggisposizione del puntli di
riferimento,

W
% o B la Figura 25 & simile alla Figura 24, ma moQ

stra ancora un'altra possibile disposizione dei pun
ti di riferimento,
la Figura 26 rappresenta un diagramma sche-

matico deila scala magnetica in conformita con una

quinta forma di realizzazione della presente inven

Zione,

la Figura 27 vrappresenta un dilagramma di

flusso che mostra un procedimento di determinazione

del livello di ampiezza del segnale di wuscita del
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&~ ___.__sensore magnetico. della. sottoscala--in conformitd— -

-

S . ceon._la _quinta_forma..di. realizzazione e~ . —_— S

- . _la__Figura 28 __.rappresenta un_.diagramma.-di-——H- — ——- —
. flusso_che mostra_.il . procedimento .di .rivelazicone_ .. . ... —

I dei punti_di riferimento quando. l'lalimentazione e- .. ___._ __ L

_ _lettrica_ viene ripristinata .in _conformita .con..la_._._ . o

o quinta forma di _reallzzazione, . .. __ _. . .. e o

i la_Figura_29 rappresenta .un diagramma delle_

... forma d'onda che mostra 1 segnall di uscita del sen . . __

~sori magnetici in conformita con_ia quinta forme di_ . __

reallzzazione, ‘ S . S \§ L
[ —— L s tmmam a sm e e = e o owa R . ; %
| D
e la Figura 3C ¢ simile alla Figura 26, ma mo _. . . _ %\§
S :
stra un'gl_t_ra possibile disposizione dcel punti di__ ) §\
| N
riferimento. § N

DESCRIZIONE OELLE PREFERITE rfORME DI REALIZZAZIONE

s
Lleve

Con riferimento alla Figura 1 dei disegnt,

.@ 42

in conformita con la prima forma di realizzazione

della presente invenzione, uno stelo 1 di un pisto
ne che consiste di un materiale fortemente magneti-
co sporge dal tubo di un c¢ilindro idraulico, non

rappresentato, in modo tale da essere libero di

scorrere e si sposta in una direziome assiale fra :
una posizione dl massima contrazione ed una posizig -
ne di massimo allungamento, in conformita con la
pressione idraulica alimentata al cilindro idrauli-



| v
e e

'/2)}/_{»‘ Vr7gts

R 1-

€0

~to h

na.scala magnetica. 3 & formata sullo stelo--

.1. del pistone. Una pluralita di parti non magneti--

che 2 aventi una larghezza. P/2 sono disposte ad un.

intervallo di passo. P nella direzione assiale sulla
~superficie dello stelo 1 del pistone.

Alcune di queste .partl non magnetiche 2..

sono disposte in predeterminati punti di riferimen-.
1 h2’ h3, hd’ hS* h6"h7' Allo scopo .di distin
guere fra le parti non magnetiche 2 che sono forma
te‘cbme_pqnti'di riferimento e quelle che non lo

sono, le prime sono formate con una profonditda ™

mentre le ultime sono formate con una profondita MZ’

In conformita con questa forma di reallzzazione,

ML

1 2"

Gii intervalli fra 1 punti di riferimento

h,-h_ sonc esposti nel modo seguente. L'intervallo

1T 7

fra i punti di riferimento i, e h_, 1 quali sono si

g ¢ s

tuati effettivamente nel centro dell'intervalio to

1),

tale di spostamento dello stelo 1 del pistone, vie

ne impostato su un valore L

di passo P e l'intervallo L fra i pqui dimfif?t?zf

mitd. Il valore di L viene impostato su un

mento viene gradualmente aumentato a partire dai

punti di riferimento h4 e h5 verso ambedue le estre

valare

uguale all'intervallo
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——---diverso.fra i diversi punti di riferimento,-in modo——-- - —-

e _.._%tale_che._.sia. soddisfatta la condizione L, --Ls; -k, --— —= ——!

1 2 3

. _mento della scala magnetica 3 viene fissato_in..una . .. .

... .estremitd del cilindro idraulico, non rappresenta-. _

di elementi sensori i quali emettonc in uscita due
_segnali ad onda sinuscidale aventi una. differenza _.
~di fase di 90°, corrispondente ad un intervallo di . .

___ passo della scala magnetica 3. Il segnale di uscita
‘del sensore magnetico 4'viene applicato in ingresso
~ad una unitada di controllo 1C.
Il modulo o unitada di controlloc 10 comprende
~un microprocessore o simili, come rappresentato nel
la Figura 2. I due segnali sig {A] e sig [B] con fa
si diverse emessi in uscita dal sensore magnetico
4 vengono applicati all'ingresso di una unitd di e
laborazione centrale CPU 14 attraverso I circuiti
di campionamento e mantenimento 11, 12 ed un circul
‘1o convertitoreranalogico/q;gitale 13.
I livelli centrali cen gAl"gnqen [Bl, che

sono valori digitali trovati dai valori di picco in

una tabeila a finestre che verrd descritta nel se-

guito, vengono convertiti 1in tensioni analogiche

S Un_sensore magnetico 4 che rivela lo sposta-— —

.to. Il sensore magnetico 4 consiste di una coppia . .. .
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‘nei convertitori digitale/analogici 15, 16- per cia

_scuna. fase e._vengono. applicate in ingresso ai-

comparatori 17 e. 18. N
Nei comparatori 17 e 18, i suddetti. livelll

centrali cen [A]l e cen [B] ed 1 segnali del sensore

'sig [A] e sig [B] sono rispettivamente confrontati.

'Se i segnali di uscita del sensore sono . superlori

"ail livelli centrali, in uscita viene emesso un se-

_gnale di livello "H", mentre, se essi sono piu pig

coli, un segnale di livello "L" viene emesso in u-

ASCita.

di livello "H" e "L" e variano ad ognl P/2 qguando 1

I segnali di wuscita sgn [A] é3sgn_j83 del

comparatore sono le alternq;ioniAQi_ques;i_§egna11m

due segnali di uscita sig [A] e sig L8] dal sensore

lo 1 del plstone é ottenuta medlante 1l contegglo

magnetlco 4 attraversano 1 iivellil _centrali, come

rappresentato nella Figura 3. La distanza di sposta

mento appr0551mata (distanza di ma;sima)_ﬂgllo ste

ael numero 01 queste varlantl de1 segnall sgn [A] e

sgn [BJj. Poiche questi segnall sgn [A] e sgn [B]

hanno una dlfferenza dl fase di 90° corrispondente

a quella dei segnall 51g [A] e 51g [BJ, ia misura-

zione e l'agglornamento del valori di picco del se

gna11 sig [A] e sig [BJ sSono rlspettlvamente esegui
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. _ti-con una temporizzazione quando-i-segnali-sga-[B]— —---—

. e_sgn.[AJ variano.—. - o o

e sig [B] ad ogni intervallo di passo sono fornite

- _memorizzare ed aggiornare 1 valori_di pic.

co dei segnali di uscita dal senscre. magnetico. 4, _ .

- regolazione del livello centrale, . _.
- conteggio del numero delle. intersezioni

con il livello centrale dei segnali_ di uscita del._

.sensore, : : -

- normalizzazione dei segnali di uscita,

- calcolo dello spostamenic fine o di preci

‘sione dal punto di avviamento del conteggio,

- elaborazione combinata del numero del con

‘teggio e dello spostamento fine, e

- rivelazione dell'errore del senscre.

(1) Memorizzazione dei valori di picco deli segnali

di uscita dal sensore magnetico 4.

. _Con..questi .segnali, l'unita .di. elaborazione.. -

centrale cPU 14 _esegue .le_ seguenti operazioni: ... ..

@

57 =
% Mzﬂvj rrcrds:
ALl d /44/ l ‘

73
//%c

o
[4

Le tabelle a finestra [AJ, [B] per memorizza

re 1 valori di picco del segnall di uscita_gigﬁgA]

in una memoria RAM 19 come rappresentato nella Fi-

gura 4. Queste tabelle a finestra (A], [81] contengo

no valori di picco (massimi e minimi} ed una classe

che esprime il tipo del valore di picco memorizza-



. to.
. l.valori di picco vengono prima assegnati in.
"modo tale che i massimi. corrispondano ai numeri di
~ finestra o di intervallo elementare (slot) di ordi.
_ne pari ed 1 minimi corrispondono ai numeri delle.

finestre di ordine dispari. I valori effettivi mi-.

~surati vengono quindi memorizzati in conformita con

questa regola, perd tutti i valori lindovinati ven-
) o ~gono memorizzati quando viene eseguita la inizializ
0y .

zazione.
N ' o Vi sono tre valori per classe (MEASURE,

~ ESTIMATE, GUESS) 1In conformita con il tipo del va-

lore di picco. Quando viene effettuata la inizia{ig

P2
|
|

zazione, i valori GUESS vengono assegnati a tutte

wnfp e
Y

le posizioni. Quando vengono eseguite le misurazio-

42:
b

I
|
I
1
!
|
I
|
t

ni, i valori MEASURE vengono assegnati alle posizig -

ni dei numeri delle finestre. Quande 1 risultati-

delle misurazioni si rifiettono in finestre o integ

valli elementari periferici, vengono assegnfti I va

lori di ESTIMATE. La classe funziona come un coef-
: ficiente di ponderazione (MEASURE, ESTIMATE, GUESS)
- ﬁ per determinare nuovi valori gquandc i valori di pic

co sono aggiornati, come verrd descritto nel segul

to.

{2) Conteggio del numero delle intersezioni con il
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. -livello centrale dai segnali_di. uscita.del.-sen.— - ...

_ . .zione_e del.  livello centnaLe“¢ai.segnaLi di u-. ..

scita_del. sensore.. . ... ... _ _ o

gnali di uscita sig [A] e sig [B] attraversano i lo

ro livelli centrali. La figura 5 rappresenta l'ela.

borazione eseguita quando il segnale sig [A]l attra

Questa procedura viene eseguita quando .1 se.

___sore_e _calcolo del. coefficiente. di.-normalizza- ..

versa il suo livello centrale e la Figura 6 rappre-

senta l'elaborazione quando 1l ségnaie"sig [B] in-

terseca o attraversa il suo livello centrale. Dato _ .

che l'elaborazione & quasi igentica per ambedue 1

segnali di uscita, l'elaborazione verrd descritta

per il casc in cui il segnale sig LA] atiraversi
il suo centro.
Quancgo il segnale sig LA] attraversa il suc

centro, il segnale sig [B] ha il suo valore massimo

cppure il suo valore minimo. Questo valore del se-

gnaie sig (BJ, pertantoc, viene applicato in ingres
$o0 al circuito di campionamento e mantenimento e
viene inserito come un valore di picco nel parame-

tro peak L[bi {S1 nella Figura 5).

11 valore del <contatore count [A] viene

segnali di uscita sgn (A] e sgn LB sono identici o

9274

.a%wdé/

¢ C?édwz
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- . pato.che .vi..a_una_differenza -di- fase di 902

. _ _._fra i segnali.di-uscita.sig-[A] e sig [B], una-fa=-.

____ pendenza dal_senso.dello _spostamento dello .stelo 1 .
. del pistone. Se_la._direzione nella quale .la fase _
IR ~del segnale sig ([AJ si trova in_ anticipo._rispetto.
o al segnale sig [BJ _in una_misuﬁa di 80° (direzione_

__sinistra nella Figura 1) _e viene presa come direzio _

i
{
;
|
|
1

ne di avanzamento, come si_pud vedere anche daila

Figura 3, 11 segnale di uscita sgn [A]} del compara-

‘0 ;o
mm;vfpi'/éz/y@i

/szzxfg fw 1

tore immediatamente dopoc che il segnale di uscitea

sig [A] attraversa il livello centrale presenta un.

valore diverso dali'altro segnale di uscita sgn (B

wifp 2reees

del comparatore. D'altra parte, 1 segnall di

uscita sgn {A] e sgn (Bl cel comparatore immeciata-
mente dopo che Il segnale sig (BJ] attraversa i1 11

vello centrale sono identici guando lc stelo 1 del

pistone viene spostato ne%lg direzioﬁe verso l‘avaﬂr
ti. GQuando lo stelo 1 del pistone viene“;qutaﬁgnA
nelia direzione verso i'avanti, pertanto, 1l valore
gel contatore count LA] viene aumentato e, quando
: esso viene spostato in direzione inversa, il valore
- wmméel contatore count [A] viene diminuito (S2, 3 e 4).

A questa elaborazione viene data prioritd dall'uni-

se si_trova_.in _anticipo_oppure segue .l'altra in di_ .
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t4 di elaborazione centrale CPU 14. : - e

... I .valori del contatore -count [A] ed"il.valg""g“u

_re. count [BJ] vengono prima inizializzati in modo ta . - -
le che la differenza fra di essi sia 0 oppure 1. Se..
.la differenza count.[AJ - count (8J non & 0 . oppure . .. ..

.1, pertanto, si pud concludere che vi & un'avaria,

.per esempio la rottura nel cavo del segnall del sen . ..

~do il segnale di uscita sig LA] attraversa 11 suo
‘livello centrale cen [A]l Il livello centrale cen
[A] viene trovato partendo dal valore meaio di di-

zione:

{A] & destinatc a correggere la differenza di am-

_sQre.

11 valore count [A] del contatore varia quan. .

ma/wé/

-

versi valori massimi e minimi memorizzati nella ta

0755 7
rd 74 -}/&/..d/

bella a finestre [AJ. Da questi valori e dal valore

cen [A], viene quindi calcolato un coefficiente dl

L.

/m
@,
et tiel?t
@)

normaiizzazione scaie (A] (S6), utilizzando 1l'equa

@/7/.

scale[A] = 1/|valore di picco-cenlAj]

Questo coefficiente di normalizzazione scaie

piezza del segnale sig [A] per ciascun 1intervallo

di passo della scala principale allo stesso livelio

e viene usatoc per la normalizzazione quando si ef-

descritto nel seguito. Se, per esempio, 11 valore

fettua il calcolo dello spostamento fine che verra
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e _normalizzato.di- |valore di picco-cen[Al}. & Jd—ed-un.

e _.valore misurato & il dopplio._di _questa-grandezza, 1l

_..coefficiente di_normalizzazione & 1/2. Quanda.1l se . .

gnale di uscita_sig [A] viene_moltiplicato _per que _

S ,_ $Io“c9effigiente;,J;ﬁmpiezza_viene.pprnetta_a_Jngimﬁ
. yiene cosl regolata in modo_da assumere _io_stesso _.
R _livello dell'ampiezza normalizzata. . _ )

o o _Viene determinato se il valore _di picco piu__

__recente peak [B] sia o0 meno_un valore massimo, non._ _
- un valore minimo, e, 1in tal caso, 11 livellp centra _
_le cen [B] del segnale di uscita sig LBJ viene cal-

_co}aﬁq_(SG,_Q),_I}ﬁjjyeilo centrale viene calcolato

éﬁ;
Cedly

come la media dei valori massimo e minimo su diver-

si intervalll di passo. Questo caicolo presenta una

r'll:‘/f) AL LD

uscita risuitante come livello centrale cen LBl la
quale viene applicata al convertitore cigitale/ani

iogico 16 nella Figura 2 (S10).

L'elaborazicne del valore del contatore

~count [8] quando il segnale sig (Bl interseca il Ii

o ) _ve{lpﬂggn;fgleAv{epg anche eseguita come mostrato
.. onella Figura 6. I[n questo caso, tuttavia, 1l valore
. Gel contatore viene incrementato quando 1 segnall

sgn [AJ e sgn [BJ sono identici e viene diminuito

quando 1 segnall sgn [AJ e sgn [BJ sono dievrsi.

(3) Aggiornamento del valore di picco del segnale



di uscita.

rd, quando l'aggiornamentc viene eseguito sull'al- . ...

tro segnale_quando l'elaborazione di intersezione _. ..
g

con il valore centrale viene effettuata sul primo.

_segnale, l'aggiornamento & in quesio caso rappresen .

_ tato dal segnale di wuscita sig [B1 (S7 nella

Figura 5).

Nella Figura 7, il valore di picco del segna =

le di uscita sig [B] che @ stato memorizzato nel

circuito di mantenimento di picco quando il segnale

di uscita sig [AJ interseca 1l suo centro, viene

sottoposto a conversione anaiogico/digitaie e memQ

rizzato come un valore di picco peak L[B] (S21). Se

questo valore di picco corrisponde al sesto valore,

per esempio, viene selezionato un coefficiente di

pondezaricne (MEASURE WEIGHT, ESTIMATE WEIGHT oppu
re GUESS WEIGHT) nella finestra della sesta classe

e viene inserito nel parametro weight (S22-25;.

Il sesto valore di picco viene quindi

aggiornato sulla base del valore di questo parame-

tro weight (peso) e sulla base di un altro cieffi-

ciente di ponderazione T WEIGHT utilizzando la se-
guente equazione (S26):

_. .. La Figura 7 rappresenta. l'aggiornamento del . ..—- - .. ..

. .valori di picco di. ambedue. i segnali di uscita, pe— . - ... .-

mza/acé/

A,
L
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.- ... Valore-aggiornato.=-.(valore originario * T-WEIGHT-+-peak[B]-*-- .

S o Weight) /(T WEIGHT-+-welgit ) e - o
1l _coefficiente per la-sesta-classe-& -quindi—-

sostituito_dal valore . misurato MEASURE (S27).— . -

__I summenzionati coefficlenti di paonderazione..

I T WEIGHT, MEASURE WEIGHT sono normalmente. i, . altri
. _ ~ menti essi vengono _scelti in _modo.da soddisfare la .
. relazione MEASURE MWEIGHT < ESTIMATE MWEIGHT < GUESS..

 MEIGHT.

(S%q S Inoltre, se la_classe dei due vaiogri di pic .
\€§ co che seguono immediatamente e del due valorl dl

) §§§ picco che precedono immediatamente il numero Gi f1l

R - " .
) §%>§ nestra corrente ] GpESS,_il valore dl pic¢co aggicr-
3 Lo . o eETEEREE
3 Q§§, _ﬁato_corrente viene memorizzato &l posto del valore
) 0 7 - di picco precedentemente memorizzato e, aggiornando
Q\ la classe }qrmodo_daMassumefe i1 valore ESTIMATE,
il vglore_qivpicco_memorizzqto nella tabelia delle
finestre vienf fat?o‘?vviciparg g{“valore reaie in_
uno stadio iniziaie Q;ZS-SS)i )
(4) Combinazione di spostamen;g _fine e numero dai
contegglo. L - o
o GQuesta elaborazione viene effeﬁ;ugﬁauéqm;q:“"

tervalll fissi.

Come rappresentato nella Figura &, dopo aver
per la prima volta applicato lfazione di campiona-
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‘mento e mantenimento simultaneamente ad ambedue_ i... .

_digitale viene sequenzialmente effettuata suil segna._. . _

1i, 1 quali vengono quindi letti insieme come segna.. _.

li di uscita in fase sig [A] e sig [B1 (S41).

1 segnali in relazione di fase normalizzati

(segnali di ampiezza normalizzata) utilizzando 1 se

gnali di uscita, 1 livelll centrall ed 1l summenzio

~correct [A], correct (8], vengono quindi rispettiva =
rﬁmgnte cglcp}ati_per mezzo delle seguenti equazioni

(s42, 43):

correctlAl] scale(A] * [siglAl-cenfA]]

scale[B] x [sigl(Bi-cen[B]]

correct{B]

1 fattori di normalizzazione correct [A] e

- . 2
correct [B] dovrebbero avere la relazione correct

LA] + correct2 [B] = 1. Se qguesto calore non rien-

tra in un certo intervailo intorno ad 1, si determl

na che vi & un'avaria o malfunzionamento, vale a

dire la rottura di un filo oppure un corto circuito

nel sensore magnetico 4 (S44). Questi limiti posso

no essere decisi considerando i livelll di tollerap

za del rumore e l'intervallo ammissibile per la dif

ferenza di fase fra i segnall di uscita.

Lo spostamento dello stelo del pistaone viene

_.segnali_di uscita di. fase, la conversione analogico/_ __

~nato coefficiente di normalizzazione, vale a dire_

o
Aa%;fcigi;@a%mﬁg/

27
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qajcolﬂlpp,dai__segﬂaliﬂ"aormaLizzatim_cqrrecx__LAJ,Wegﬁ,

_correct [B] utilizzando il diagramma _della_Ffigura 9.

Questo diagramma_& basato sul fatto_che 1 _se gnali

_ _ _normalizzati_correct [A] e correct [B] sono _onde _
___sinusoidali_aventi una differenza di fase di 90°, _
I Vﬁ%ni§Q9QQenﬁim§Jigwrﬁlazione,512?9,fdsp§?9“3ﬁilﬁ_ _
. se, per esempio, l'intervallo di passo delle
~ parti _non magnetiche 3 della scala principale 2 ¢

£ , ~di 2 mm, il summenzionato conteggio viene effettua-
f g%i 1o in,unit? di‘]_mm.'Questq‘yqﬁqremq;“con;eggio cor
\§§ risponde allo Spostamqﬂto”qppross}mqto dei}o stelo

QEB 1 del pistone e, se 1o spostamento fine o‘p; preci

|
I
!
1
I

sione & ottenuto dividendo lo spostamento approssi-

% mato in 100 parti, lo spostamento fine fine displ,

71/"/9’ /2/2!?4

N
Q%% nel punto C1 geila Figura 9, pud essere trovato dal
§“ la relazione & : {Y = fine displ : 100. Questa rela
zione viene scritta nel modo seguente:

fine aispl = (100/ U ) * 6
in cui 9 = tan-i,jcorrectEB]l/icorrectEA]Q

~ Come risultato, 1o spostamento fine .fine.

R ~displ _& espresso come segue: .
e V,,Nmfiﬂﬁ_9¥SPL_=_ﬁlOQ/‘ﬁ{)fﬁaﬂ:ilICOFregt[Bllfigonrect[A]I)

. ~__Come rappresentato nella Figura 9, 1l procg._

... _ dimento per trovare lo spostamento di precisione.

fine displ & diverso in conformitd con la determina
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__T____,‘zione in.quale .delle otto . aree definite dall'asse—-
_mnmw,M"-M_QnizzontaLe;e_daLLlaSSe-xerticaLeJe.daLlewlinee_aAm__.. e

._+45°%. sia _situata.. la..posizione  -di.. .spostamento-- -

.corrente, (1/4) 0, (3/4)%_, (5/4)T e (7/4)W. .. _.

e Nell'intervallo definito .dai settori del .cir—.._.. -~ .
R colo della_Figura 9 delimitati .da linee continue, ... ..

.. In _questo caso, trovan- ... __

_|lcorrectiAl] =

‘do il fine_displ dalla formula summenzionata, Si... _.

o ~ pud trovare la distanza dall'asse orizzontale speci _.___

o ficata da _correct [B]l = 0. Questo spostamento di ___ . ,<§ _

___precisione & sempre un, valore positivo, ma, se il ___ : .% _
™

senso antiorario nella figura viene preso come sen-

t
A

L L . . . . §

.so positivo, gli intervalll nei quali ia posizione _ S L

- ) R , ’%J g
di spostamento dall'origine & positiva sono soltan- g

B ol il _ N

to 0«8 =(1/4) e <8 =(5/4) e lo sposta-

V7,
Jeviienrt
s

mento di precisione dall'origine sull'asse orizzon- _ |

~tale nell'intervallo (3/4)% < 6<% oppure (7/4)%W

< @¢2 , come indicato tipicamente dal punto_

C2 nella Figura 9, v;ene fprn;tq‘dall’e§p{9;§;qngmw

spostamento di precisione = finegg}sp}:" S

D altra parte l’lntervallo deflnlto da1 set

torl ael c1rcolo neila Fxgura 9 dellmltato dalle 11

nee trattegglate ¢ |corectlA]l| « |correctiBl|. In

questo caso, 10 spostamento dl prec151one é fornlto

dalla seguente formula:
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m___“____iLnendispL_;mL1QOLﬁfW)ftanfj(|correctEA]iLLcorrectEBJJ)

— ..o Lo_spostamento di. .precisione fine displ otte.—..
- nuto dalla formula & _la distanza dalllasse vertica-— ..
.. _le specificata da correct [A]l = 0. In questo CasO,.

_considerando il senso_dello spostamento _dall'asse_

. _._._._ ..verticale ed il fatto che posizione verticale .= po. .
~_ sizione orizzontale + 50, 0 spostamento di_preci-

sione & ottenuto nella maniera seguente (S48-50___

_Oppure $53-55). e

Nell'intervallp_(1(4)j1m< 6 ¢ 1 /2 oppure

|
|

(8/4) 1 « €¢3/2% ) (per esempio il punto C_}:

&

spostamento di preclsione = 50-fine displ

2
&Zﬁ%?y

mentre nell'intervallo 17/2 <6 € (3/4)%  oppure _

5/2 w £ 0<87/4qx (per esempio il punto C4)i

wafo it

spostamentc di precisione = 50+fine displ.

ot

Per quanto riguarda lo spostamento approssi-

mato o di massima, 1 valori assoluti dei due segna

li normalizzati vengono confrontati ed il valore

del contatore dello spostamento approssimato nella

direzione nella quale il valore del contatore non

varla nelia reglone corrente viene selezlonato In

altre parole neil'lntervallo in cui 0correct[BJ|

|c0rrectLA3| il contegglo count [A] viene sele21o-
nato p01ché il contegglo count LA] non varia in ta-
Ie regione, mentre, nella reglone |correct[B]|
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- - |correct[A]j}, viene selezionate il conteggio count -...

eiee ... . to approssimato coarse displ che indica lo sposta-.. ...
. .....mento di. massima o approssimato (S45, 46 oppure . .
R .S45, 51). . . . o , R
Lo spostamento di precisione fine displ cal . ..
‘colato da uwna funzione trigonometrica inversa dello .
~_ammontare dello spostamento dello.stelo 1 del pisto .
ne e lo spostamento approssimato trovato sulla base | |
del numeroc deil conteggio vengono sommati insieme e
1o spostamento totale dello stelo 1 del pistone vie
'ne trovato (S56) da:
'qustamenta totale{mm) = coarse displ+(fine displ/100).
In questa maniera, 1 segnali di uscita dei
~due sensori di fase vengono elaborati e la regola-
zione dei livelio centraie e la normalizzazione del
segnali di uscita dei sensori vengono eseguiti per
“ogni_intervallo di passo della scqlafmagnetica 3,
‘ip modo tale che lo_spostamentoAtqtale possa essere
_r}yelato cqn”elevatg precisipne anche se i segnali
_ dal sensore magnetico 4 variano.

Nello stessoc tempo, 1l modulo di controllo

17 esegue la seguente elaborazione sull'uscita del

~—.-..- . .LBJ. Questi valori vengono inseriti nello spostamen ...

sensore magnetico 4 in modo da convertire 1lo

spostamento totale ottenutc in una posizione assolu

)

Mzzw%é/

-

¢

damzw%
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. .Come rappresentato nella.Figura 10, 11 modu- .
. lo di.controllo 10, basato sui due segnali di usci--
‘ta in fase dal sensore magnetico 4, identifica .1.
punti di riferimento gquando:
- il segnale sig [(A] dal sensore magnetico 4
interseca il suo livello centrale cen [A],
- il segnale sig [B] si trova in prossimita
‘del suo valore di picco negativo,
- il livello del segnale sig [B1 & superiore'r
al suo livello di determinazione di ampiezza basl.
Questa condizione corrisponde al punto cen-_
trale delle parti non magnetiche 2 aventi una pro-
_fondité_mq.
11 ppnto centrale delle parti non magnetiche
2_aventi_unarprofond;tarmz_

di riferimento poiché'il segnale sig [B8] & inferio-

viene escluso dail punti

re al livello specificato basZ, come rappresentato

dali'area tratteggiata della Figura 10.

valore

La scrittura del livello levt come
predeterminato del liveilo di ampiezza quando la

profonditd delle parti non magnetiche & r41 e la
scrittura del livello lev?2 come 1] valore predeter-

minato del livello di ampiezza quando la profondita

& MZ’ il livello di determinazione di ampiezza basZ
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viene calcolato-da:r_  ——

e _basZz. =_cen[Bl=(levt +. lev2)/2.. . ..

o __Viene._determinato._che _la. profondita delle

Qarti”nonmmagnetjchegz_é_mz_quandomiiﬂiivequmdimdg?___"fd_"w_

terminazione basZ & superiore _a_sig [B} e che_la_._ ...

profonditd & M, in tutti gli altri_casi. _

T

profondita & M >

~ _Alternativamente, viene determinato che la

se il livello di ampiezza del_segna.

le sig_ _EB],_é__5_UDAS'Z_‘_‘EJ,QI‘.@___‘QQD_.U,'?E uguale a (levi + lev2)/2

e che ;a_profong;igménmq se il livello e _ inferiore

a questo valore.

che essere effettuata impiegando il complesso dirlw

hardware rappresentato nella Figura £, dall'uscita

Gi un comparatore 21 il qualie confronta Il segnale

“ﬁ}tg;qativgmenpeiA}a determinazione puc an-

fornitoc da un convertitore digitale/analogico 20

che converta ils egnale basZ in un segnale analogi-

co con sig [B1J.

Tuttavia, sia nel caso del software siag nel

dell'hargware, la determinazione del livello di am

piezza deve essere eseguita quando il segnale sig
[A] interseca il suo ceniro e quando il segnale sig

{Bl si trova in prossimita del suo valore di picco

negativo.

I valori di picco dei segnali sig [A] e sig

rwwaé/

——//
(777

(b

vianod
%fﬂ(l/ i

L

)
LT
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~ [B] emessi in uscita dal sensore magnetico 4 e le.
posizioni_assolute npei punti di riferimento che ver
~ ranno descritte nel seguito sono memorizzati in una._
memoria RAM 19 nella Figura 2. Una batteria di sup
- porto & fornita con 1o scopo che 1i conteputo ael-
”Mla memoria RAM 19 venga preservato anche se viene
_1nterrotta l'alimentazione elettrice all'unita di
Aglaborazione centrale CPU 14.
Il modulo di controllo 10 inizia l'elabora-

zione rappresentata nella Figura 11 quando viene ef

%

fettuato l'insérimento dell'alimentazione_elettricq

al modulo di elaborazione centraie CPU 14.

iz
vz

In primo luogo, il primo punto di riferimen-

to viene rivelato 1in dipendenza dal senso della

7.0'//? R

N
Qx% corsa dello stele 1 del pistone (S61, 62) e del da

la Figura 8), 1 queli sono basati sui segnali di u

%é\ : ti di spostamento (spostamento calcolato in S65 del

scita sig [AJ e sig [B] del sensore magnetico 4, e

quindi sono memorizzati iIn un parametro X1 (S62,

Dopo l'inserimento della posizione della

R O
in un parametro X2 quando viene rivelato 11 secondo

corsa in X 1 datl di spostamento vengono inseriti

punto di riferimento (S64-65). Successivamente, 1io

intervallo dei punti di riferimento L = XZ-X1 viene
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—i—e ———.-talcolato dai“valorin_deLVﬁduem_parametpif.XT.ne.,XE____“WMJJ.

(S66)... La.rivelazione dei__punti_di_riferimento-vie— — ——.

ne_eseguita_quando_il_segnale. sig [Al.& uguale al — - ———

suo livello centrale cen [Al,. quando_il segnale sig —

~__ [B] si_trova_in prossimita .del suo valore..di _picco_ . .

negativo e_quando il valore del _segnale sig £8l1 &

__superiore al livello di determinazione del punto di___ .

~__riferimento basZ.

~ Dopo aver rivelato questi due punti di rife

) __timengg,ijhsenso”del_mpv;mgntp,ﬂello stelo 1 del  _

_pistone viene esaminato é partire dali'‘intervalle L = __ __

_ . _dei punti di riferimento (S$89).

Se L>0, lo stelo 1 del pistone si muove ver
so una posizione di maggiore allungamento (senso
versons}nistra_della Figura 1) e, dali'altra parte,

_se Lfan_lo ste}q 1 del pistone si muove verso una_

posizione di massima contrazione.

lLl <L

L &_significa che lo stesso punto di ri

ferimento & stato attraversato per due volte in suc

cessione. In tal caso erroneo, il valore di Xy vie

ne quindi fatto scorrere verso X, ,

il programma ri

torna all'operazione 64 e la rivelazione del punti

di riferimento viene effettuata ancora una volta

(S67, 68, 64).

Quando il senso di movimento dello stelo @&

b -
/aﬁéfcfﬁzwaaazé/

L)evrsicrs
_@‘ 2l . /l/.d/

7

)

o



posizioni assolute hz—h7 sono rispettivamente memo

zo. Se, per esempio, h_, & stato passato come secon
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'stato. determinato, un indirizzo AD. viene .calcolate
‘dal valore .assoluto |L|-.dell'intervallo. dei. punti
" di riferimento per ciascuno dei.sensi, utilizzando .

le seguenti eguazioni: _ _ .

L>0: AD= |L] * m + Dbase |
L<0: AD= |L| * m + base 2

in cui base 1, 2 rappresentano delle costanti di

conversione {numeri interi) e m rappresenta un coef

ficiente di conversione (S89, 70 e S065, 71).

Questo indirizzo AD indica_ la locazione di
memorizzazione nella memoria RAM 19 della posizione
assoluta del secondo punto di riferimento corrispon
denfe al valore assoluto [Lf deli'intervallo dei
punti di riferimento.

11 contenuto della memoria RAM 19 in cui é&

memorizzata questa posizione assoluta & rappresenta

to nella Figura 12.

Per esempio, prendendo il caso L >0, 1l se-

condo punte di riferimento viene rivelato duando

hz-h7 nella Figura 2 sono stati oltrepassati e 1e

rizzate nelio stesso numero di locazioni di indiriz

7

do punto di riferimento, l'intervallo dei punti di

5 7.0

riferimento L = L_ e la posizione assoluta di h, sg
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.- .. no.memorizzati nella memoria RAM 19 _.in _una..locazio-. _—
ne specifLcataﬁdaLLarreLazLone"AD,;dLsfi_mmt_naseL
e ..__.In questa maniera,_ le posizioni_assolute. del S ——
punti di_riferimento per_ciascuna_delle due summen-_ —_—

__zionate regioni caorrispondenti al senso _di sposta-___ _ . ...

mento vengono memorizzati separatamente neila memo

ria RAM 19, come rappresentato nella Figura 12. e

L'unitd o_modulo di_controllo 10 legge_ le po __

_ ....sizioni assolute impostate nelle locazioni di memo .
_ rizzazione indicate dagli indirizzi AD ed aggicrna _ ~§
il valore di lettura per mezzo del datl di sposta- Y
N
5\ . : R
mento nel parametro X2 (§72). Questo aggicrnamento N
R coxeE REL perenIely A2 Linhihg ; : e BN
dei dati di spostamento deve essere eseguito neces &i\ %\
R e R TEeRemE : Le2 S S
. . . . D
sariamente soltanto una volta guando l'aiimentazio- By §
TR . RS N
. . : N
ne di energia elettrica viene ripristinata. )

Quando 1o stelo 1 del pistone viene spostato

.

i
a //{( e Adevis

per effetto di una perdita interna di olio di lavo

ro dopo l'interruzione dell'alimentazione elattrica,

la posizione realg dellq stelo 1 del pistone nellq

ambito della sua corsa dopo lo spostamento ed 1 da ]
ti stessi dello spostamento non corrisponderanno
pid. Tuttavia, mediante il ripristino delle posizio
- ni reall in conformitd con 1 dati di spostamento
ﬁﬁwdm—__mg;aﬁégﬂ;;éhé rivelato il secondo punto di riferimen
o té: ig ;;;;£;%;;;;”551i0 stelo i del pistone quando
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" e avviene ['interruzione dellfalimentazione elettrica
i e ... -..viene corretta e gii.spostamenti .sonc percio misu--
oo .. ..rati sulla base dei punti di riferimento ogni vol-
v ..ta che viene inserita l'alimentazione elettirica.
La. costante m viene usata,per convertire 1lo
intervallo dei punti di riferimento in un valore in
_.tero e convenientemente viene impostata in dipenden
za dall'intervallo L del punti di riferimento e sul
~la bDase del numerordeile parole ricnieste per. la

\£§%Q ~  memorizzazione delle posizioni assolute.

Quando 1'aggiornamento dello spostamento &

c%” ”

completo, 1'informazione a questo effettio viene e-

“o

messa in uscita dall'unitd di elaborazione centraie

CPU 14. C106 rende possibile l'identiflicazione se la

s ’%? Yreg

rivelazione delila posizione venga eseguita prima op
pure dopo i'agglornamento dei datl di spostamento.

Tuttavia, alio scopo ai utilizzare le posi-

zioni assolute deile locazioni di memorizzazione
deila memoria RAM 19 indicate dagll inairizzi AD, 1

dati di posizione assoluta debbono prima essere 1ni

zializzati in tali locazioni.

L'unitd di controllio 10, pertanto inizializ-

za le posizioni assolute di ciascun punto di rife-

rimento in conformitda con 11 diagramma

di flusso

nella Figura 13. L'algoritmo di

rappresentato
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_inizializzazione @& effettivamente _identico _all'al=-

__goritmo usato per 1l'elaborazione nella Figura 11.

. _In primo_luogo, lo stelo 1 del pistone vie=
_ ne spostato verso la sua posizione di massima conz
trazione ed il valore del contatore e lo spostamen- _
__to di precisione, fine displ, vengone impostati a_ . |
zero (S81). o - o o S

Quande lo stelo 1 del pistone si allunga dal _

la sua posizione di massima contraziene fino alla

. _sua posizione di massimo_allungamento, L >C. L'indl
L _f}zzp prﬁ;enerqu}pai calcg{atqﬂ{q una operazione
o ‘mggjf.i{ gqntenq;o ge; parametri lenglla locazione
B lq;'memoriz;qziqne indicata da quegto indirizzo AD B
_ y%ehe letto (S92), il valore ai X2 yiene fatto scor
- rer? vef§9”§1_(593) e l'elaborazione a partire dal
momentorip cul vigne_fiveiato il_sgcondq_punto di
riferimento viene ripetuta (S8&4-52). ]
In questa maniera, 1 dati di posizicne del
o pu§FIEQirfiferimgptg hz-h7.r§ppreggntati nelia Fj~'v
gura 1 vengono rispettivamente memorizzati in seil
locazioni corrispondenti a L >0 nella Figura 12.
Nella stessa maniera, quando lo stelo del pi
stone viene fatto contrarre dalla sua posizione di
- ‘;;égiaém;liungamentc alla sua posizione di massima

contrazione, L <0. L'indirizzo AD viene calcolato

21l S

¢

€«
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- R .in una operazione -S90, il parametro X2 viene inse-

- rito in una locazione .di memorizzazione indicata-da -
‘questo indirizzo AD ed i dati di posizicne dei sel

. punti di.riferimento,hs-h vengono memorizzati -in

1
"sei locazioni corrispondenti. a L.<0 nella fFigura i12.

I dati inizializzati relativi alla posizione
assoluta sono fornitl con un supporto della batte-
‘ria, 1in modo tale da. poter essere. utilizzatl
‘quandc viene reinserita l'alimentazione _elettirica
al moduio di controllo 10 dopo essere stata inter-
rotta. Anche §e lo stelo 1 del pistone si muove per
Gualche ragione quando avviene il disinserimento
dell'alimentazione elettrica, se i'adiacenfe punto
di }iferimento viene rivelato qguando viene effettua
ta la ricommutazione dell'alimentazione, lo sposta-
mento rivelato a gquel momento viene aggiornatc 1n

modo tale da uniformarsi ai dati relativi alla po-

sizione assoluta. L'effetto dello spostamento delio

stelo 1 del pistone quando viene interrotta la ali
mentazione elettrica viene cosl eliminate ed una ri

velazione di elevata precisione pud quindi essere

eseguita sullia base del segnale di uscita del senso

re magnetico 4, fino a che viene disinserita la all

mentazione elettrica. Il supporto delia battg(ia”ig_

po l'interruzione della alimentazione elettrica de



-

e ._ve..essere. fornito..soltantc per -lLa--memoria -RAM -39 e oo -
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_ __impiegata.-per._la_memorizzazione—dei. dati-relativi ——ron—-—-

. __alla.posizione .assoluta,. . per _cul non. vxi_.& alcuna S

alimentazione eiettrica, lo spostamento sul secondo

volta gai dati memorizzati reilativl alla posizicne

assoluta, quando viene rivelato un qualsiasi secon

SUPPOrL O e e e e e s e e

In conformitd con_questa forma di realizza- ... ..

zione, dopo aver ancora ricommutato o reinserito la

punto di riferimento viene aggiornato soltanto una __

o quQmpqntquq;ﬂfiferﬁmentoradiacenter_Questo aggiorna-
) “mentq, tgttavia, puo essere eseguito per una plurgn )
] fita d1 volte, secondo la necessitd. Per esempioc,
B gnche_doporaver r;velato il secondo punto di rife-
7r;mento, I'intervallo fra”gli aq?@centi punti di ri_
ferimento viene convenieqtemente palcolato e, se 10____”
spostamento corrispondente al secondq pun}q dil rif_“_m
ferimento ed alla posizicne assoluta di lettura npq_ B ~
& in armonia quando essi vengono confrontati, 1o
spostamento viene aggiornato alla posizione assolu-
ta.
- Le partl non magnetiche 2 sono state formate
—“—wmdn__;oltanto in parte dello stels i del pistone, pero,
o geuggkélfb;é;;émsu tutta la lunghezza dello stelo 1

necessita. _di_aumentare..la capacitd.della memoria..di — —

¥
&Ww/:g? Jljjwzmé/

X

CIECE J/ﬂ/a/

X
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d-—}_w:4—~“—mmmm.mm_deanistoneT_unavrivelazione-dineievata~pnecisione—-

——ee _.pud_essere _effettuata-anche-se-lo-stelo.t-del pisto--

e UL A e e

Per evitare . che lo _stelo .1.del_pistone..ven-..

.. ga spostato alla sua. posizione di.massima..contrazio..

__ne o _di massimo_allungamento, possonc essere previ. .
sti _dispositivi di allarme che vengcno .emessi quan

_do I punti ai riferimento_h e,n74_che sono vicini .

1
. alle posizioni di massimo allungamentc e di massi-_
o _ ma contrazione, vengono rivelati.

\€§ " Inoltre, il punto di intersezione centrale.
QQ{ ' _ L : o
dei segnale sig LAj & steto usatc come punto di ri

P AN R 2EITELE 229 R _ , : _ u 1
§§J§ ferimento ed il segnale sig [B] ¢ stato usato per
la identificazione del punto di riferimento, futta

via, 11 punto di intersezione centraie del segnale

sig L8] puo viceversa essere usato come punto di ri

ferimento ed 1l segnale sig LAl pud essere usato

per la identificazione del punto di riferimentoc.
Le Figure 14 e 15 rappresentano una seconda

forma di reglizzazione della presente invenzione.

contraria-

In guesta forma di realizzazione,

mente alla prima forma di realizzazione,

la profon-

ditd delle parti non magnetiche 2 che comprendono i

e ia profonditad

punti di riferimentio pud essere M2
delie altre parti non magnetiche 2 pud essere impo



.stata sul valore M1p

eeeeee - - - . In.questo caso, la condizione di rivelazione

... .per.i punti di riferimento. & diversa da quelle del ...

. ‘la prima forma di realizzazione. In questo caso, i...-. -

segnale sig L8] si trova al disotto del livelio di

punti di riferimento scno identificati gquando il se...

_gnale sig [A] interseca il livello centrale ed 1l..

determinazione basZ, come rappresentato nella Figu

a queila della prima forma di realizzazione.

~ma di realizzaziocne della presente invenzione.

Come nelle precedenti due forme di realizza-
zione, le partil non magnetiche 2 che non sono pun-
ti di riferimento sono formate ad un intervallo di

passo P e le parti non magnetiche 2 che sono punti

di riferimento sono formati ad un intervallc di

verse profaondita M,-M

1757

zione, le uscite dei segnali sig [A] e sig [B]

sono tutte diverse in conformitda con le profondita

M1—M5 delle parti non magnetiche 2, per cui il li-

vello del segnale sig [B] & determinato quando il

Le Figure 16-19 rappresentanc una terza for

masso uguale 4P, perd le partl non magnetiche 2 che

sono punti di riferimento sono tutte formate con ai

In conformitd con questa forma d1 realizza-

ra 15. La parte restante della struttura & identica .

K,

[

) s Ve
<'%V{/}{MZW:9€ JZ?@WW
PPl I //.d/
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e ..—segnale..sig. [Al-attraversa -il-suo-livello-centrale -

e eee—ecen A1, si pud-determinare-quale—dei-punti-di-rife-.

— "____aneniaunT?hs_emcaanoLta. - R— - o

In_conformitd con questa_forma..di-realizza-——

.__zione, _pertanto,..la posizione assoluta .viene defi- ..
_nita rivelando. soltanto .un. punto ¢l riferimento, .

~__non essendovi _alcuna necessita di_rivelarne due. ..

e __Dopo che_la alimentazione elettrica & stata.
o _inserita e lo stelo 1 del pistcne_ & stato sposiato.

_GB . in una quaisiasi direzione (S110), come rappresenta. .
\$§§§ ~ to nella Figura 18, viene determinato se 1l segnale

ai uscita sig [A] del sensore magneticc 4 abbia in.
tersecato ii suo livello centrale cen [A]_Q'meno e
se l'altro segnale di uscita sig [81 si trovi o me
-no al disctto del liveilo di determinazione del

punto di riferimento basZ (S111).

Quandgo il punto di riferimento viene riveia-

to, 10 spostamento in quell'istante viene inseritqr
in un parametro X, 11 livello ¢i1 ampiezza del segna
le sig [B] viene inserito in un parametro V ed il

segno dello spostamento che mostra il senso dl spo

stamento dello stelo 1 del pistone viene inserito
in un parametroc $ (S5112).

I1 fivello di ampiezza V del segnale sig [B]

nel punto di riferimento rivelatec viene moltiplica-
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AL .J/i/a/

-~33~~i- to per un predeterminato coefficiente di conversio- - - S
———— . --ne .m e sommando -le costantl di conversione -base {1, - - -
i - - -2, Si oOttengono. gli -indirizzi nella memoria RAM 1% -  --
woe—e ..Che memorizzano le posizioni assolute dei punti di -—
emwow oriferimento.(S114 o.115).. In altre parole, il livel - -
e .10 @l ampiezza V viene usato al posto del valore as - -
... ..soluto |L| dell'intervallo dei punti.di riferimento ... .
..nella precedente prima forma di realizzazione. For ..
L .mando le parti non magnetiche 2 che costituiscanc
.1 punti di riferimento con diverse profondité.Mi—MS,_,,. N '
o _i punti di riferimentio possono essere identificati . \S§ )
dal livello di ampiezza del segnale sig [BJ]. \\%
__ N
Iﬁ,questq caso, dato che la rivelazione dei . S
~puntl di riferimento viene eseguita utilizzando il “§u
~ ilivello di ampiezza del segnale sig (BJ, 1 punti di §\®
~riferimento non hanno necessariamente bisogno di es K€)¥
~ sere formati ad intervalli equidistanti, essendo , . k4§§§
D
~possibile disporli neils maniera rappresentata per é;

~ esempio nelia Figura 19.

~Le Figure 20-25 rappresentano una quarta for

ma dl realizzazione della presente invenzione.

In conformitd con questa forma di realizza-_

zione, 1 punti di riferimento sono simmetricamente

disposti alla sinistra ed alia destra gel centro

dello stelo 1 del pistone, come rappresentato nel- I
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. la- -Figura-.20. - l-punti-—di-riferimento -situati -alla-

e v oo -Sinistra- del-.centro-.della-figura-sono- formati--con .

R unamproﬁondii&?mzﬁ__mentne.quedli__situaLL“aJJam de-.

_&tna4sonaﬁiarmatnganAunavpnafaasta”MSFWInoLtnerf,

e e .miijﬂteﬁmaLLQmLT_fra_i.punti.di”tLﬁenimentomimmedLiau

s Tamente sulltuno e sull'altro lato_del _centro viene .

impostato _uguale _all'intervalio Gi passo__P delle

. . parti non magnetiche 2, gli intervallil fra. i punti

...l riferimento L,, L., L, aumentando progressivamen

A4_

Q\Séq_____mw“te dgi un intervallo di passo P a partire dal centro .

fino ac ambedué le estremita dello stelo di pistone

In questc caso, il Tivello diampiezza del
segnale di uscita sig iBJ] del senscre magnetico 4

nel punto di riferimento & levZ sulla sinistra e

lev3d sulla destra cel centro dellc stelo 1, come
_Fgﬁpreseﬁtatoufella FiQQf?,21'

. ;l modglp di con;rqiLOITO,_come rgppresentgf
Vto.ﬁe};a f§gura_22,_trova l'interyallo L fra i pun
ti di rifgr{mgntp neilar§tessa manigra delle prece
dentl prima e seconda forma di realizzazione (S215).
Inoltre, viene determinato se il parametro A2 che
memecrizza il livello di ampiezza del segnale sig
(B] nel secondo punto di riferimento rivelato sia o

meno uguale a levZ (S218) e viene determinato se il



- .punto di

- -Stra oppure-alla destra-del -centro- dello- stelo

..assoluti
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riferimento- rivelatoc & situato alla sini- - —-

del pistone. Gli- indirizzi per memorizzare i dati - -—

di  posizione sono. .quindi calcolati per  --—--

-.ciascun. caso in conformitda.con il senso di sposta- . -

mento dello stelo 1. del pistone come.nelle preceden . .
223 e 224).. ...

ti forme di realizzazicone. (5221, 222,

Gli indirizzi pertanto sono impostati nella memoria . .

. .RAM 1S in conformitd con la direzicne di spostamen-
to dello stelo 1 del pistone ed 11 livello di
~ ampiezza del segnale sig [B], come

rappresentato _
nella Figura 23.
I punti di riferimento che hanno lo stesso

‘intervallo possono, pertanto, essere disposti in .

due locazioni senza non soltanto far variare questo
intervallo, ma anche facendo variare la profondita
delle parti non magnetiche 2 che sono punti di ri-

ferimento aila sinistra ed alla destra del centro

dello stelo 1 del pistone ed il numero dei diversi

ilntervalll del punti di riferimentc pud essere per

C10 ridottc. Lo spostamento medio dello stelo 1 del

pistone richiesto per rivelare le posizioni assolu-

te &, pertanto, inferiore in confronto con il caso

delle precedenti forme di realizzazione.

I punti di riferimento aventi un intervallo

L4 d/ﬁ/.a/

Z.
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-;nu-Qnm—n————~—m_mLT_mpossonouwessere forniti--sull'uno---e--sull'altro—- .

— .—- --lato_del centro-dello-stelo--1- del--pistone,-come rap—-
- e —...presentato_nella Figura--24._lnoltre, invece -di-ave .
i .—re_due_diverse profonditd.delle. parti non magneti=-_.

._Che 2 che_son¢. punti _di riferimentafJLe.pnaﬁandit&_“

i delle parti_non magnetiche_2 che.non sono.punti. di
_ . . riferimento. possono essere fatte variare alla sini..
L _stra ed alla destra_del centro dello stelo. 1. del pi_

~_stene, come rappresentato nella Figura 25.

Le Figure 26-30 rappresentano una quinta for

%

_ma di realizzazione della presente_invenzione.

In conformitda con questa forma di reaiizza-_

~zione, allo scopo di distinguere se un punto di -ri

ferimento sia o meno situato sulla sinistra o sulla,

wnfy arice

‘destra del centro dello stelc 1 del pistone,. come

nel caso della precedente quarta forma di reailzza-

(=

scno fornite in aiverse posizioni, come rappresenta
to nella Figura 20.
Come rappresentato nella figura, la sottosca

la 6 ¢ formata soltanto sulia destra gel centro del

lo stelo 1 del pistone. Le parti non magnet_iche____f?_w
che formano la sottoscala 6 sono formate ad uguale

intervallo di passo P e con uguale profondita.

Le parti non magnetiche 2 della scala prin-
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-.clpale 3 sono disposte -nella stessa maniera della---——
e "Eigura"2¢vdeLLa.precedente.anrta forma di-realizza-— -
e . .Zlone, comunque .le parti non magnetiche 2 che sono .-
punti di riferimento sono formate con la stessa pro..

fondita alla sinistra ed alla destra.
L'unitd_di controlle 10, sulla base dei due ...
. segnali di uscita di fase sig [SAJ] e sig £SBJ] da un. ...
sensore magnetico 7, determina se il punto di rife ..
rimento rivelato dal segnale di uscita del sensore . .
_magnético 4 in conformita con il diagramma di flus =
- so della Figura 27, sia situato alla sinistra o0ppuU
re alla destra del centro dello stelo 1 del pisto-
~ne.
Se 11 valore massimo dell'ampiezza del segna
~le di uscita dal sensore magnetico 7 & lev S1 ed i
~livelli centrali sono cen [SA] e cen [SB] sono come
~rappresentatl nella Figura 29, 1l modulo di control
7lo 1Q ca}cqla l'ampiezza ampﬁfalla_seguente_equazigg

ne (S32):

amp = '\/(_sigESA] - cen(SA1)® + (sig[sBl - cen(SBI)%.

_con un livello prestabilito. lev S1/2; se l'ampiezza. L

__amp & maggiore, il livello_di ampiezza V viene im-

.. .. Questa ampiezza amp viene quindi confrontata___ .. ...

a%zaw@ﬂéfcégz;azagé/
f?%; A

72eZ d//.a(

postato_a levSt (S$304), altrimenti il _livello di_am

piezza V viene impostato_su_levSO (S305). Nella Fi_
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- 50 -

e —ed—il termine- levS0.-si -riferisce—alla-sinistra,—ri
spetto .alla posizione--centrale. - R T

...Niene quindi _determinato.,.-in.conformita .con—

il _diagramma di.flusso. della Figura_ 28, se il .livel .. .

rivelato & o meno uguale a levSO (S3685). Dopo .aver.

.lo di_ampiezza V2. sul.secondo.punto di. riferimento_

__determinato_se il punto di _riferimento si_ trovi sul _

‘la_sinistra o_sulia_destra del centro dello stelo 1

posizioni assolute vengono calcolati per clascun ca

stelo 1 del pistone, cosl come descritto per la pre
cedente quarta forma di realizzazione (S372, 373,

374 e 375) .

~del pistone in questa maniera, gli _indirizzi delle _

~so in conformita con il senso di spostamento dello

In guesta forma di realizzazione, il numero

dei diversi intervalli dl punti di riferimentc pud

essere ridotto come nella quarta forma di realizza-

zione, per cul lo spostamento medic dello stelo 1

del pistone richiesto per rivelare le posizioni as

solute & inferiore.

La scala principaie 3 pud anche essere dispo

sta in modo tale che vi sia un altro intervallo L1

T T TN MANDUUUSTTOD o
Figura 30. per se e por gif allri
S S ario. fuizi lanncne
d'iser, 4835)

di punti di riferimento, come rappresentato nella




td della parte non magnetica che passa attraverso

detto sensore, e
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RIVENDICAZIONI

{.. Rivelatore. di posizione -assiale per una------
.asta o stelo (1) realizzato in materiale magnetico, —- -
.comprendente una scala magnetica (3) che .comprende-.-
.una. pluralitad di parti. non magnetiche (2} disposte ... . ..
‘assialmente sullo stelo (1) ad uguale intervallo di .... .
passo, un sensore magnetico (4) fissato in posizio-_ .
ne opposta a detta scala (3), detto sensore {(4) e- ..
‘mettendo in uscita un segnale in conformita con una . .
variazione di posizione di dette parti non magneti- _
che (2) e mezzi (10) per rivelare una posizione cor
rente di detto stelo (1) sulla base del segnale di |

uscita di detto sensore magnetico (4), caratterizza

to dal fatto che:

dette parti non magnetiche (2} comprendono

prime parti non magnetiche aventi una prefondita co
stante e seconde parti non magnetiche aventi una di

versa profondita,

detto sensore (4) comprende mezzi per emette

re in uscita segnali in conformitd con la profondi-

detti mezzi (10) di rivelazione di

posizione
comprendono mezzi (14) per identificare una seconda

parte non magnetica (2) che & passata attraverso

RMie3 A 000841

Ve,

Devisers
X,

d/i/.w
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.detto sensore magnetico (4) sulla base del segnale

_di uscita di. detto sensore magnetico (4),. una memo

‘ria (19) per memorizzare individualmente le posizig

‘ni assolute di dette .seconde parti non magnetiche

(2), mezzi (14) per._ calcolare un ammontare. di spo-

_ stamento da dette seconde parti non magnetiche lden

tificate alla posizione corrente dello stelo (1)

‘sulla base del segnale di uscita di detto sensore

‘magnetico (4), nonché mezzi {(14) per calcolare una

_posizione assoluta dello stelo (1) dalla posizione

assoluta delle seconde parti non magnetiche identl-

ficate e dall'ammontare dello spostamento a partire

~da essa.

2. Rivelatore di posizione assiale di unc se

condg la rivendicazione 1, in cuid etto sensore ma

gnetico (4) comprende dqe unitd di sensore che emeil

tono in uscita due onde sinusoidali aventi una dif

ferenza di fase di 90°, dipendente dalla variazione

di posizione delle parti non magnetiche (2} di

detta scala magnetica (3), e detti mezzi di calcolo

(14) dell'ammontare dello spostamento comprendono

mezzi (14) per calcolare un livello centrale dai va

lori di picco ad ogni intervallo di passo di dette

onde sinusoidali, mezzi (14) per rivelare che una

parte non magnetica (2) e passata attraverso detto
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.<4*_ __...sensore magnetico—(4)- sulla-base--di---up—confronto——m——

di-detto_livello centrale-e .di-dette onde-sinusoidég—————- -

e li,.mezzi--{14)-per-contare _un-numero--di--dette-parti

o _ ._.non..magnetiche. passate, mezzi {14) _per.correggere—  ——-— .

_ dette. onde._ sinusoidali _in.._modo ..tale. .che _.esse. e

~abbiano_uguale ampiezza. ad_ogni_intervallec.di passo——.—. -

di_dette_parti non_magnetiche (2}, .mezzi (14) per_.._. ._._.

~_calcolare una distanza fra._la parte non magnetica.__._. ...

_(2).che & passata attraverso detto sensore magneti-____ .. _ .
. co_{4) pid recentemente ed_il sensore magnetico (4) . ;<§_
o mediante una funzione trigonometrica inversa il cul ___ N
' ' =

1174

‘calcolo viene applicato a dette due onde sinusoida-_

ngy

li, e mezzi (14) per calcolare 1'ammontare dello §\

- e S j@s 3

i _spostamento dello stelo 1 da dettoe numero conitato N g
o e da Qetta distanza calcolata. i G§§

3. Rivelatore di posizione assiale di uno _ \3

stelo secondo la rivendicazione 1, in cul dette se

o ”pgnde part;“qon magnetiche sono disposte in modo ta Q)

7¢Jm__”_4;?7qhe gli intervalli fra di esse siano tutti diver

- 5{_? q?ﬁt;_pgz;i di ideptificaziqne (14) comprendo-
no mezzi (14?7R?t_f§vg}aigrgyi }ptgfvalii_fhgnquigw_w__m_w
seconde parti non m??”et{Ch?mFﬁ?WEEF?m?§FSEE? attra
verso detto sensore magnetico (4) dal SQQE???_di_ﬂmVﬂm_m_____
scita di detto sensore (4), nonché mezzi (14) per

specificare dette seconde parti non magnetiche che
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N e e .. . sono passate attraverso detto sensore magnetico -
e ee . . {8) da detti.intervalli rivelati. - - . S
B 4. Rivelatore .di posizione -assiale .di wuno -
... stelo secondo la rivendicazione 1,--in.cui dette se-.
“cbnde parti non magnetiche presentano tutte diverse .
profonditd e. detti mezzi di identificazione (14)
comprendono mezzi (14) per rivelare le profondita .
delle seconde parti non magnetiche che sono passate
S ‘ attraverso detto sensore magnetico (4) dal.segnale
g%q_ ~ di uscita di dettp_sensoré,(4), nonché mezzi (14}
\§§mn o per specificare dette seconde parti non magnetiche “
ES%) - che sono passate attraverso detto sensore magnetico
= , o
§g1§_ N (4) da dette profonditd rivelate.
‘ §\_' - 7 5. Rivelatore di posizione assiale di uno
stelo secondo la rivendicazione 4, 1n cul dette se
conde parti non magnetiche sono disposte ad uguall

mintervalli di passo.

6. Rivelatore di posizione assiale di uno
stelo secondo la rivendicazione 1, in cul dette sg
;oqde parti_non magnetiche sono simmetricamente di
_sposte su ambedue 1 latl dl une predeterminats po-

sizione sullo stelo (1), gli intervalli fra dette

seconde

parti non magnetiche sono tutti diversi su

un lato di detts predeterminata posizione e detti

mezzi di identificazione {(14) comprenddno mezzi (14)
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- per..distinguere. su..quale late di detta posizione -

predeterminata_sia situato _detto sensore_magnetico

(4), mezzi_ {(14) per rivelare gli intervalli fra_ det

te_seconde_parti non_magnetiche che_sono passate at _ _ .
.. _traverso detto _sensore magnetico (4) dal_segnale di _ | .

_uscita di detto sensore (4), nonché mezzi (14) per

. ._specificare dette seconde parti non magnetiche cnhe . _  _
__ sono_passate attraverso detto sensore magnetico (4) B
. _...da detto lato distinto_e da detti intervalll _
eee.... Tivelati. el _

7. Rivelatore di posizione assiale dl wuno

~stelo secondo la& rivendicazione &, in cui dette se

cende parti non magnetiche su un lato di depta_pgj

aﬁ?fc;%i;%awzd;/

Pl d/é/.m

sizione predeterminata presentano una profondita di

%,

versa da quella di dette seconde parti non magneti- :

che su un altro lato, e detti mezzi di distinzione

; |
Gaﬁjgwcééi;@az¢

(14) comprendono mezzi (14) per determinare la pro
fondita di dette seconde partl non magnetiche dal

segnale di uscita di detto sensore magnetico (4).

8. Rivelatore di posizione assiale per uno

7stelo (1) realizzato in materlale magnetlco com-

prendente una prlma scala magnetlca (3) che compren

de una plurallta di parti non magnetlche (2) dispo
© ste assialnente sullo stelo (1) ad un intervallo
©di passo ugusle, un prime. sensore magnetico (4)
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.. fissato in posizione opposta- a detta scala (3),

- ... detto primo sensore magnetico (4) emettendo in usci

. ta un segnale in conformitd con .una variazione di

. posizione di dette aprti non magnetiche (2), e mez

~.zi (10) per rivelare una posizione corrente di det .

" to stelo (1) sulla base dell'uscita di

re magnetico (4), caratterizzato dal fatto che:

dette parti non magnetiche (2) comprendono

prime parti non magnetiche aventi una profondita co
stante e seconde parti non magnetiche aventi una di

versa profondita, dette seconde parti non magneti-

che essendo simmetricamente disposte su ambedue 1

lati di una posizione predeterminate sullo stelo

(1), gli intervalli fra dette seconde parti non ma
gnetiche essendo tutti diversi su un lato di detta
) posizione predeterminata,

detto primo sensore magnetico (4) comprende

mezzi per emettere in uscita segnali in conformita

sa attraverso detto sensore (4), B

da scala magnetica (6) disposta su un lato di detta

tico (7) fornito in una posizione fissa, il quale

detto senso .

con la profonditd della parte non magnetica che pas

detto rivelatore inoltre comprende una secon

predeterminata posizione parallelamente a detta pri

ma scala magnetica (3) ed un secondo sensore magne
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_—emette_in uscita un.segnale in_ conformitda_con_una —

__variazione di_posizione di detta seconda scala ma=_

. __gnetica_(b), e o . e -

__detti mezzi di_rivelazione di posiziope (10) .. ..

__comprendono mezzi (14) per distinguere su quale la . .

~_to di detta posizione predeterminata sia__situato.

_detto primo sensore magnetico (4) dal segnale di u

_scita di detto secondo sensore magnetico (7)), ___
_mezzi (14) per identificare _una seconda parte non =

_magnetlica che & passata attraverso detto primo sen.

_sore mégngtico_(ﬁ) syllqrbase d{_Qettorlatordis;inf”

to e de}“segnglg“di uscita di detto primo sensore
magnetico (4), una memoria (19) per memorizzare in
dividualmente le posizioni assolute di dette secon

de parti non magnetiche, mezzi (14) per cg;qglarer

un ammontare dello spostamento a partire da detta

seconda parte non magnetica identifi;ata fino alla _ﬂ_k%gi\

posiziohe corrente dello stelo (1), sulla base del

I'uscita di detto primo sensore magnetico (4), non

ché mezzi (14) per calcolare una posizione assoluta
dello stelo (1) dalla posizione assoluta di detta

seconda parte non magnetica identificata e dall'am-

montare dello spostamento rispetto ad essa.

Roma, 22 BIC. 1993
T p.p. KAYABA KOGYO KABUSHIKI KAISHA
~— ING.-BARZANQ' -&—ZANARDO-ROMA -S--pAs—— S
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