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Integrator mechaniczny obliczajacy catke
przez-probkowanie w okreslonych odstepach czasu

Przedmiotem wynalazku jest integrator mechaniczny obliczajgcy catke przez prébkowanie w okreslonych
odstepach czasu, majgcy zastosowanie w technice automatycznej regulacji i pomiaréw.

Dotychczas znane rozwigzania integratoréw prébkujacych posiadajg dzwignie taktujacg, wykonujaca
w okreslonych odstepach czasu ruch od ogranicznika do zetknigcia sie z krzywka, ktérej potozenie byto funkcja
sygnatu wejsciowego.

Rozwigzania te wymagajg bardzo dok tadnego wykonania krzywek zapewniajacych zadang zaleznosé skoku
dZwigni taktujgcej od sygnatu wejsciowego, gdyz ich btedy wymiarowe rzutuja zasadniczo na doktadnosé
przyrzadu. W przyrzadach tych ruch dzwigni taktujacej odbywa sie w jedna strone swobodnie, w druga natomiast
powoduje zabieranie watka sumujacego potaczonego z licznikiem wskazujacym warto$é catki. Do przenoszenia
ruchu obrotowego dzwigni taktujacej w jednym tylko kierunku stosowane sg sprzegta cierne samozakleszczajace
si¢ dla Zadanego kierunku obrotu. Zastosowanie tego rodzaju sprzegiet powoduje, ze jako warto$é dla kazdej
prébki wzieta zostaje najwigeksza wartosé sygnatu z okresu gdy dzwignia taktujgca styka sie z krzywka.
Powoduje to dodatkowy btad pomiaru (catkowania) sygnatéw zmiennych w czasie, z requty przewyzszajacy
kilkakrotnie btedy wystepujace przy catkowaniu sygnatoéw statych w czasie lub wolnozmiennych.

Wad tych pozbawiony jest integrator wedtug wynalazku wyrézniajacy sie tym, ze posiada sprzegto taczace
watek sumujacy z elementem wykonujacym ruch obrotowy zwrotny, przy czym wtaczanie i wytaczanie sprzegta
sterowane jest przez uktad taktujacy.

Integrator wedtug wynalazku wyréznia sie rowniez tym, ze watek sumujgcy sprzegany jest bezposrednio
z watkiem wejsciowym miernika, kt6ry w kazdym takcie dokonuje katowego wychylenia pomiedzy potozeniami
odpowiadajacymi aktualnej i zerowej wartosci sygnatu wejsciowego lub z posrednim elementem wykonujacym
ruch obrotowo zwrotny, przy czym kat obrotu tego elementu réwny jest aktualnemu wychyleniu miernika.

Przedmiot wynalazku uwidoczniony jest na przykfadzie wykonania na rysunku, na ktorym fig. 1
przedstawia schemat integratora sygnatu pneumatycznego wyposazonego w sterowane sprzegto taczace oezpos-
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rednio watek sumujacy zwatkiem wyjsciowym miernika cisnienia afig. 2 przedstawia schemat integratora,
w ktorym sterowane sprzegto taczy watek sumujacy nie bezposrednio z miernikiem lecz z posrednim elementem
wykonujacym ruch wahadtowy.

Integrator sktada si¢ z miernika 1 wejsciowego sygnatu analogowo, w tym przypadku — cisnienia, przetwa-
rzajgcego wartos¢ tego sygnatu na kat obrotu watka wyjsciowego 2. Impulsy wytwarzane przez uktad taktujacy
3 powoduja chwilowy powrét watka wyjsciowego miernika do potozenia okreslonego przez ustawienie
ogranicznika 4, ktére odpowiada zerowej wartosci catkowanego sygnatu. Zsynchronizowane z tym zasprzeglanie,
sterowanego rowniez przez uktad taktujacy, sprzegta 5 powoduje w kazdym takcie obrét watka sumujacego 6
o kat rowny wychyleniu uktadu pomiarowego miernika to jest odpowiadajacy autualnej w chwili zasprzeglenia
wartosci mierzonego sygnatu. Dzigki temu sumowane s3 wartosci sygnatu wejsciowego wyznaczone jednoznacz-
nie w scisle okreslonych odstepach czasu. Pozwala to na wyeliminowanie btedéw wynikajacych ze zmian sygnatu
wejsciowego w czasie prébkowania.

Watek sumujacy 6 potaczony jest poprzez odpowiednia przektadnie z licznikiem wskazujagcym akutalng
wartos¢ catki.

Wspotosiowe umieszczenie watka wyjsciowego 2 miernika iwatka sumujgcego 6 zapewnia wierne
przekazywanie kata obrotu w kazdym takcie sumowania.

Zaleznosé pierwiastkowa kata obrotu watka wyjsciowego 2 od sygnatu wejsciowego uzyskuje sie
wykorzystujac mechaniczne urzadzenie pierwiastkujgce.

Figura 2 przedstawia schemat integratora, réwniez pierwiastkujacego, w ktérym watek wyjsciowy 2
miernika 1 nie wykonuje cyklicznego ruchu obrotowo-zwrotnego lecz ruch ten jest wykonywany przez element
posredniczacy 8 od potozenia okreslonego ogranicznikiem 4 o kat réwny katowi obrotu watka wyjsciowego 2
miernika 1 bedgcemu funkcjg mierzonego sygnatu Pwe.

Zastrzezenia patentowe

1. Integrator mechaniczny obliczajacy catke poprzez dokonywane w okreslonych odstepach czasu
sumowanie wielkosci proporcjonalnej do sygnatu wejsciowego lub do pierwiastka kwadratowego z wartosci tego
sygnatu, wyposazony w miernik przetwarzajacy warto$¢ sygnatu wejsciowego na kat obrotu, oraz watek
sumujgcy, znamienny tym, Ze posiada sprzegto (b) taczace watek sumujacy (6) z elemertem wykonuja-
cym ruch obrotowy zwrotny, przy czym wigaczanie i wytaczanie sprzegta sterowane jest przez uktad taktujacy
(3) ’

' 2. Integrator wedtug zastrz. 1, znamienny tym,, ze watek sumujacy (6) sprzegany jest bezposrednio
z watkiem wyjsciowym (2) miernika (1), ktory w kazdym takcie dokonuje katowego wychylenia (ruch obrotowo
zwrotny) pomiedzy potozeniami odpowiadajacymi aktualnej i zerowej wartosci sygnatu wejsciowego.

Fg 2

Prac. Poligraf. UP P RL naktad 120+18
Cena 45 z¢

—— e ——




	PL110497B2
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


