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Sposéb kalibrowania pozycyjnego uktadu pomiarowego
w hydraulicznym urzadzeniu tfokowo-cylindrowym

Przedmiotem wynalazku jest sposéb kalibrowania pozycyjnego ukiadu pomiarowego w hydraulicznym
urzadzeniu ttokowo-cylindrowym, zwtaszcza do obstugi dennego zamka kadzi na stopiony metal.

Z opisy wytozeniowego RFN nr 1299 432 znany jest sposéb pomiaru drogi odpowiadajacy ustawieniu
zespotu ttokowo-cylindrowego, zasilanego czynnikiem pod ciénieniem. Zgodnie z istota tego rozwigzania ru-
chomy ttok wykorzystuje si¢ jako czes¢ przetwornika pomiarowego, podczas gdy druga cze§¢ przetwomika
pomiarowego jest umieszczona nieruchomo wewnatrz cylindra na jego $ciance. Jest ona umieszczona wsp6i-
osiowo wzgledem ttoka i co najmniej czgsciowo siega do wewnatrz otworu wykonanego w tym ttoku. Poza tym
czesé, ktora jest nieruchomo potaczona z cylindrem, ma w tym indukcyjnym przetworniku pomiarowym postaé
uzwojenia cewkowego, ktoére jest nalozone na rdzeri ferromagnetyczny, usytuowany wspétosiowo wzgledem
ttoka. Istotne jest to, Ze w przestrzeni, ktéra okala cylinder, znajduje si¢ cze$¢é maszynowa, obracajaca si¢ przy
poosiowym ruchu ttoka i wytwarzajaca elektryczne wielkosci pomiarowe podczas wykonywania tego ruchu
obrotowego:

Spos6b kalibrowania pozycyjnego uktadu pomiarowego w hydraulicznym urzadzeniu ttokowo-cylindro-
wym, w ktérym dopasowuje si¢ pozycje uktadu do skoku urzadzenia ttokowo-cylindrowego, przy czym uktad
pomiarowy zawiera cewki wewnatrz ktérych umieszczony jest rdzeri ruchomy wzgledem cewek, wedtug wyna-
lazku polega na tym, Ze zdejmuje si¢ charakterystyke napigcia w zaleznoci od drogi dla catego skoku ttoka,
poréwnuje si¢ te charakterystyke z teoretycznym przebiegiem dla konstrukcyjnego modelu cewek irdzenia
a nastepnie dla uzyskania zgodnosci obu charakterystyk dokonuje si¢ wzglednego przesunigcia cewek i rdzenia.

Korzystnie wzgledne osiowe przesuniecie pomigedzy cewkami i rdzeniem dokonuje si¢ przy ustalonej po-
zycji rdzenia, a przesuwa sig¢ cewki.

Po wykonaniu wzglgdnego przesunigcia pomigdzy cewkami i rdzeniem pozycyjny uktad pomiarowy mo-
cuje sie¢ w tym potozeniu w hydraulicznym urzadzeniu ttokowo-cylindrowym.

i Korzystnie przesunigcia pomigdzy cewkami i magnesem dokonuje si¢ tak, Ze zaktada si¢ i zdejmuje pod-
ktadki dystansowe.
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Przedmiot wynalazku objasniono blizej w przyktadzie wykonania urzadzenia odlewniczego na rysunku, na
ktérym fig. 1 przedstawia schemat urzadzenia, w ktérym przesuwny zamek kadzi poruszany jest przy pomocy
hydraulicznego urzadzenia ttokowo-cylindrowego sterov{'anego najkorzystniej elektrycznie, przy czym hydrau-
liczne urzadzenie ttokowo-cylindrowe wyposazone jest w pozycyjny uktad pomiarowy, fig. 2 — hydrauliczne
urzadzenie ttokowo-cylindrowe z pozycyjnym uktadem pomiarowym w przekroju, fig. 3 — w powigkszeniu
czgéci pozycyjnego ukladu pomiarowego, fig. 4 — w powigkszeniu element prowadzacy w przekroju, a fig. 5
wyjashia zasade kalibrowania pozycyjnego uktadu pomiarowego.

Na fig. 1 rysunku przedstawiono zamek suwakowy 1 kadzi 2 zciektym metalem, z ktérego strumien
metalu 3 wyptywa na przykfad do wlewnicy 4 do odlewania ciggtego. Zamek suwakowy ma poruszany w jed-
nym kierunku suwak 5, potaczony bez luzu osiowego nie pokazanym na rysunku odiaczalnym sprzegtem
z thoczyskiem 6 dziatajacego dwukierunkowo urzadzenia ttokowo-cylindrowego 7. Suwak sterujacy 8 zapewnia
w polaczeniu z elektrohydraulicznym urzadzeniem napedowym odpowiedni przydziat energii, to znaczy czynni-
ka hydraulicznego. Elektrohydrauliczne urzadzenie sterujace sktada si¢ migdzy innymi z przetwornika sygnatéw

.9, pulpitu klawiszowego 10 ze wskaZnikiem 10a oraz pisaka 11.

Pozycyjny uktad pomiarowy umieszczono, jak wynika z fig. 2, w wydrazonym ttoczysku 6 hydraulicznego
urzadzenia ttokowo-cylindrowego 7. Na jego prawym (wedtug fig. 2) koricu pozycyjny ukiad pomiarowy jest
potaczony z przewodem 12 prowadzacym do przetwornika sygnatowego 9. Przetwornik sygnatowy 9 potaczony
jest z pulpitem klawiszowym 10, ze wskaZnikiem 10a wysterowanym w zaleznosci od sygnatéw odbieranych
z przewodu 12. Sygnaty te sa z kolei proporcjonalne do potozenia roboczego ruchomego suwaka 5. Wskaznik
10a korzystnie jest umieszczony w pulpicie klawiszowym 10 sfuzacym odlewnikowi do recznego sterowania
zamka suwakowego.

Ttoczysko 6 ma wedlug fig. 2 na lewym koricu zabierak 13 stanowiacy cze$é sprzegta zapewniajacy,
praktycznie bez luzu osiowego, potaczenie pomig¢dzy ttoczyskiem 6 i ruchomym suwakiem 5. Sprzegto gwaran-
tuje doktadng synchronizacj¢ potozer roboczych suwaka S i ttoczyska 6.

W s$rodkowym podiuinym otworze 14 ttoczyska 6 umieszczony jest pozycyjny uktad pomiarowy 15.
Pozycyjny uktad pomiarowy 15 posiada cewke 16 przymocowang prawym koricem wedtug fig. 2 do pokrywy 20
hydraulicznego urzadzenia 7, najkorzystniej przykrecony do otworu pokrywy. Cewka otacza rdzen 18 umocowa-
ny na drgzku 17, ktéry z kolei lewym koricem (wedtug fig. 2) osadzony jest na czopie 19. Czop 19 umocowany
jest na state w ttoczysku 6. Czop 19 jest najkorzystniej wkrecony w gwint ttoczyska 6. W celu doktadnego
umieszczenia czoepu 19, a tym samym i rdzenia 18 ttoczysko 6 ma wystep 19a, na ktérym opiera si¢ wkrecany
czop. 19. Dzigki temu osiaga si¢ nie tylko doktadne usytuov'vanie rdzenia 18, lecz takze mozliwo$¢ wygodnej jego
wymiany.

Urzadzenie hydrauliczne 7 ma w pokrywie 20 otwdr 21 na czynnik roboczy. Podobny otwér 22 na czynnik
roboczy znajduje si¢ réwniez w lewej czesci urzadzenia hydraulicznego 7. Otwory 21 i 22 na czynnik roboczy
tworzg przelot do wnetrza urzadzenia hydraulicznego 7 i przy odpowiednim sterowaniu polaczonyml z otworami
21, 22 przewodami wywotuje sie ruch ttoka 23 wewnatrz cylindra.

Przy kazdym ruchu ttoka 23 porusza si¢ wraz z nim tloczysko 6 idrazek 17, na kiérym zamocowano
rdzeri 18. Kazdy ruch ttoka 23 powoduje przesunigcie sig rdzenia 18 wzgl¢dem cewki 16. Zatem kazdemu
potozeniu roboczemu ruchomego suwaka 5 odpowiada okreslone wzajemne potozenie rdzenia 18 i cewki 16.

Cewka 16 sktada si¢ zgodnie z rysunkiem z kilku uzwojeri. Najkorzystniej jest wykonaé cewke 16 w formie
kombinacji uzwojeri indukcyjnych dajacych dla kazdego potozenia rdzenia 18 okredone proporcjonalne zaindu-
kowane napigcie. Napigcie to poprzez przew6d 12 podawane jest do przetwomika sygnatéw 9, ktéry odpowie-
dnio interpretuje to napiecie.

Ttoczysko 6 jest praktycznie ciggle otoczone czynnikiem roboczym. Oznacza to stabilizacj¢ temperatury
dla pozycyjnego uktadu pomiarowego 15 wewnatrz ttoczyska 6, tak Ze wzgledna temperatura pozycyjnego
uktadu pomiarowego 15 takze podczas pracy nie ulega duiym wahaniom. Dzigki temu uzyskuje si¢ poréwny-
walnie duza doktadnos¢ pomiardw.

Dodatkowo pozycyjny uktad pomiarowy 15 chtodzony jest bezposrednio czynnikiem roboczym, poniewaz
$rednica cewki 16 jest mniejsza niz otwdr 14 ttoczyska 6.

Do szczeliny znajdujacej si¢ pomigdzy powierzchnia zewngtrzng cewki 16, a sciankg otworu 14 dostaje si¢
czynnik roboczy wplywajacy przez otwér 21 do urzadzenia hydraulicznego 7.

Otwér 21 na czynnik roboczy w cylindrze 20 umieszczony jest niecsiowo i pezostaje w potgczeniu
z wewnetrznym wydrazeniem 20a utworzonym w opisywanym przyktadzie wykonania w powierzchni pokrywy
cylindra 20 zwréconej w kierunku ttoka 23. WydraZenie 20a mogtoby znajdowad si¢ réwniez w powierzchni
ttoka 23 zwré6conej w kierunku pokrywy 20. Dzieki nie wspétosiowemu doprowadzeniu czynnika roboczego
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uzyskano jego réwnomierne,rozchodzenie si¢ i wywieranie na ttok 23 sity koncentryczne;j.

Cewka 16 jest wkrgcona posrodku pokrywy cylindra 20. Na skutek tego szczelina pomigdzy zewnetrzng
powierzchnig cewki 16, a wewng¢trzng scianka otworu 14 pozostaje z prawej strony otwarta zapewniajgc bezpo-
Sredni przeptyw czynnika roboczego. Wielkos¢ szczeliny pomig¢dzy zewngtrzng powierzchnig cewki 16 a wewng-
trzng $cianka otworu 14 Jest w zasadzie wtedy krytyczna, gdy nie zapewnia swobodnego przeptywu czynnika
roboczego.

Czynnik roboczy moze takze przeptywad ze szczeliny pomig¢dzy zewngt'rznq powierzchnia cewki 16.
a wewnetrzng scianka do wnetrza cewki 16, poniewas jest ona na lewym (fig 2 i 3) koricu otwarta, a pret 17
podtrzymujacy rdzeri 18 ma $rednice mniejszq niz wewnetrzna $rednica cewki 16. :

Urzadzenie hydrauliczne 7 jest chtodzone. W tym celu zastosowana jest chtodnica 24 z otworami doprowa-

- dzajacymi i odprowadzajacymi czynnik chtodzacy.

Cewka 16 posiada obudow¢ 27 wykonang z odpornego na dziatanie czynmika roboczego materiatu, na
przykiad z niemagnetycznej, nierdzewnej stali, za pomoca ktérej zamknieto hermetycznie cewki. Oznacza to, Ze
obudowa 27 otacza cewki hermetycznie zar6wno od Zewnatrz, jak i od wewnatrz. -

W przedstawionym przyktadzie wykonania cewka 16 stanowi trzy uzwojenia 28, 29 i 30 umieszczone
w obudowie 27 obok siebie i zalane masg utrzymujacg je w ich wiasciwym potozeniu. Uzwqeme srodkowe 29
jest uzwojeniem wzbudzajgcym, za$ boczne 28 i 30 sg uzwojeniami roboczymi.

Potaczenia elektryczne uzwojeri 28 do 30 zigczone sg w odpowiedni sposéb z bolcami 31a wtyczki 31
umieszczonej w otworze obudowy 27, ktéra moze byé potaczona z odpowiednig wtycqu 31b umieszczong na
koricu przewodu 12,

Jak wynika z fig. 3 obudowa 27 posiada gwint zewnetrzny 32 na swoim prawym koricu, przy pomocy
ktérego wkreca sie cewke 16 w pokrywe 20 urzgdzenia hydraulicznego 7.

Rdzeri 18 wykonany jest ze stopu niklu i Zelaza. Rdzeri 18 prowadzony jest przez element prowadzqcy 18a
umieszczony wewnatrz obudowy 27 w uchwycie umozliwiajgcym przesuwanie. Element prowadzacy 18a jest
korzystnie wykonany z policzterofluoroetylenu.

Element prowadzacy 18a zawiera kilka skrzydetek i tak w przyktadzie wykonama przedstawionym na
fig. 4 przewidziano trzy skrzydetka 18b. Skrzydetka 18b przylegajq powierzchnig zewnetrzng do scianki wewne-
trznego otworu obudowy 27. Skrzydetka 18b pozostawiajg przy tym otwory, lub wolng przestrzeri dla przepty-
wu czynnika roboczego.

Element prowadzacy 18a wcisnigty jest na wolny koniec preta 17, tak ze pozmontowamu znajduje si¢ on
pomigdzy ramieniem 17a utworzonym na precie 17, a przeciwlegty strong rdzenia 18, pod pewnym naciskiem
poosiowym. Nacisk poosiowy uzyskiwany jest przez $ciénigcie elementu prowadzacego 18a pomi¢dzy ramieniem
preta 17a, a rdzeniem 18. Rdzeri 18 nakrgcany jest na pret 17 na pewnej dtugoéci. Poprzez okreslone $cisnigcie
elementu prowadzacego 18a zewnetrzne powierzchnie skrzydetek 18b pozostajg lekko dociénigte do $cianki
wewnetrznego otworu obudowy 27 zapewniajac utrzymanie rdzenia 18 w zadanym potoZeniu wewngtrz obu-
dowy 27.

Srednica preta 17 podtrzymu_]qcego rdzeri 18 nie jest krytyczna. Powinna by¢ jednak mniejsza niz srednica
elementu prowadzacego 18a, w celu uniknigcia stykania si¢ preta 17 z wnetrzem obudowy 27. .

~ Nalezy podkresli¢, ze cewk¢ moZna takze zbudowad inaczej, niz to przedstawiono. Wazne jest jedynie to,
aby dla catego skoku ttoka 23, dla kazdego wza]emnego potozenia cewki 16 i rdzenia 18 otrzymywac okreflony
sygnat wyjsciowy na przewodach 12.

Uzyskuje si¢ w ten sposéb bardzo doktadne wyniki pomiaréw, poniewaz ruch suwaka S wykorzystywany
jest bezposrednio do generowania warto$ci pomiarowych. Wynika z tego, Ze z jednej strony suwak ruchomy S
potaczony jest poprzez sprzegto bez luzu osiowego z ttoczyskiem 6 urzgdzenia hydraulicznego, za$ z drugiej
strony ruchoma cz¢$¢ pozycyjnego uktadu pomiarowego 15 potaczona jest sztywno z ttoczyskiem 6. Pozycyjny
uktad pomiarowy 15 wymienia si¢ bez koniecznosci demontazu cylindra. Ponadto pomiarowy uktad pozycyjny
15 nie jest wystawiony w czasie normalnej pracy na dzialanie duiych réznic temperatur tak, ze jego sygnaty
wyjsciowe mogg by ¢ wykorzystane bezposrednio.

Dtugoé¢ wzdtuz osi pozycyjnego uktadu pomiarowego 15, aw szczegblnosci cewki 16 jest mniejsza niz .
dtugosé cylindra urzgdzenia tlokowo-cylmdrowego Pomimo tego, wyjsciowe sygnaty dla catego skoku ttoka 23
sg liniowo proporcjonalne.

Na fig. 3 przedstawiono jedynie schematyczny rysunek cewki 16. W wykonamach praktycznych uzwojenia
moga si¢ naktadad, lub by ¢ nawiniete zgodnie z zgdang charakterystyks.

Zastosowanie elektrycznego sterowania utatwia znacznie sterowanie i kontrole procesu odlewania. Przykta-
dowo, zamontowanie wskaZnika umozliwia doktadne wskazanie osobie obstugujgcej potozenie ruchomego
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suwaka. Jednoczesnie potozenia suwaka moga by¢ notowane przez pisak umozliwiajac péZniejsza kontrole
procesu odlewania z uwzglednieniem zuzycia si¢ ptyty zamykajacej.

Szczegdlnie korzystne jest umieszczenie wskaznika 10a w pulpicie klawiszowym 10, Pulpit klawiszowy 10
zawiera szereg klawiszy stuzacych do wywotywania odpowiedniego ruchu suwaka 5. Gdy wskaZnik 10a jest
potaczony z pulpitem klawiszowym 10, osoba obstugujaca moze bezposrednio sledzié i kontrolowaé ruch suwa-
ka 5 wywolany uruchomieniem odpowiedniego klawisza obserwujac wskaznik 10a. Znajac wysoko$¢ kapieli
w formie odlewniczej istnieje mozliwos¢ ustawienia suwaka 5 odpowiednio do zadanej ilosci wyptywajacego
w jednostce czasu metalu.

Przy odlewaniu ciggtym doptyw metalu do wlewnicy lub formy posredniej moze by¢ w tatwy sposéb
regulowany dzigki wtaczeniu sygnatu z pozycyjnego uktadu pomiarowego do obwodu regulujgcego, ktéry dziata
w zaleZnosci od wysokosci cieczy we wlewnicy lub formie posredniej. Dzigki temu stworzono stosunkowo prosta
regulacje w funkcji drogi (wysokosci). ‘

W opisanym przyktadzie wykonania pozycyjny uklad pomiarowy znajduje si¢ w strumieniu czynnika
roboczego. Istnieje jednak mozliwos¢ suchego umieszczenia cewki 16 w ttoczysku 6 przez zatozenie pomiedzy
zewnetrzna powierzchnig cewki 16, asciankg otworu ttoczyska 14 uszczelek. Poza tym nalezy przewidzied
otwory laczace przestrzen, w ktérej znajduje si¢ pozycyjny uktad pomiarowy 15, z otoczeniem. Takie otwory
moZna wykonaé praktycznie w prawym koricu (wedtug fig. 3) cewki 16 taczac tym samym wn¢trze obudowy
27, w ktérej znajduje si¢ rdzen 18 z otoczeniem.

Korzystne jest usytuowanie pozycyjnego uktadu pomiarowego we wnetrzu hydraulicznego uktadu cylinder
— ttok wcelu ochrony przed szkodliwym wptywem otoczenia oraz w celu osiagnigcia mechanicznie prostej
konstrukcji. Oznacza to jednak, ze dtugos¢ wtasciwego pozycyjnego uktadu pomiarowego nie moze by¢ wieksza
niz skok ttoka w cylindrze, jesli nie chce si¢ zwigksza¢ dtugosci ttoczyska i cylindra, co jest oczywiscie niepoza-
dane. W tym wypadku trudno jest uzyskaé liniowos¢ sygnatéw ze stosunkowo krétkiego uktadu pomiarowego.
W rzeczywistosci osiaga si¢ to dopiero przy takim wykonaniu cewek, jakie opisano w niniejszym przyktadzie
wykonania. Jednak i w tym wypadku osiggalny zakres liniowoéci odpowiada najwyzej dtugosci skoku.

Przy produkcji pozycyjnego uktadu pomiarowego nalezy zachowaé okreslone doktadnosci, szczegSlnie
przy umieszczaniu cewek 28, 29, 30 oraz uzyskaé okreflone wlasciwosci magnetyczne rdzenia 18. W praktyce
w zmontowanym- uktadzie wystepujg na ogét niewielkie osiowe przesunigcia obszaru liniowosci. Na skutek tego
na jednym z koricéw uktadu nie jest zachowana liniowos$¢ sygnatéw. W rozwigzaniu wedtug wynalazku propo-
nuje si¢ $rodki zspewniajgce liniowo$¢ w obszarze catego skoku tioka.

Na fig. 5 symbolem 40 oznaczono teoretycznie linie zerowe, t.j. lini¢ przechodzacg przez §rodek cewki 16
i rdzenia 18 co odpowiada idealnemu punktowi zerowemu pozycyjnego uktadu pomiarowego 15.

. Liczbami 41 i 42 oznaczonc teoretyczne linie ograniczajace obszar liniowosci pozycyjnego uktadu pomia-
rowego 15. Krzywa czutosci 43 jest linig prosta w obszarze ograniczonym przez linie 41 i 42, jak wynika z fig. 5,
tak ze liniowo$¢ sygnatéw w tym obszarze jest zachowana.

W praktyce jednak tak idealne warunki nie zawsze sg osiggane ijako przykiad mozlrwych odchytek —
powstatych na skutek tolerancji montazowych — naniesiono przerywane linie 40°, 41°, 42°, 43’. Wida¢ wyraZnie,
ze w praktycznym wykonaniu punkt zerowy jest przesunigty w lewo wzgledem teoretycznego punktu zerowego
o wielko$¢ x. Oznacza to w praktyce, Ze w obszarze prawego (wedtug fig. 5) korica skoku, liniowo$¢ nie jest
zachowana. Zeby temu zapobiec, obszar liniowosci jest specjalnymi $rodkami przesuwany w ten sposéb, ze
pokrywa si¢ z obszarem teoretycznym. Dla powyzszego przypadku oznacza to, ze nalezy przesungd rdzer 18
i cewki 28, 29, 30 wzgledem siebie o odcinek x. Na ogdt jest mozliwe pozostawienie na miejscu cewek i przesu-
ni¢cie_rdzenia. W przykladzie wykonania wedtug wynalazku pozostawiono jednak rdzeri jako nieruchomy,
a przesuwalne.sa cewki 28, 29, 30. W celu umozliwienia przesuwu obudowa cewek posiada na swoim prawym
koricu-powierzchni¢ zderzakowa 34, przed ktdrg umieszczone sg trzy podktadki dystansowe 33.

Jedli zatoZymy dla przedstawionego uktadu — przesunigcie punktu zerowego o odcinek x, przy czym
x = 5 mm, w celu uzyskania zgodnosci punktu zerowego z idealnym punktem zerowym, nalezy przy niezmienio-
nej pozycji rdzenia 18 przesungé w prawo, zgodnie z fig. 5, 0 S mm obudowg 27 cewek 28, 29, 30. Uzyskuje si¢
to przez dodanie do istniejacych podktadek dystansowych 33 dodatkowych podktadek o tacznej grubosci S mm.

Jedli zatozymy, Ze w rzeczywistym pozycyjnym uktadzie pomiarowym przesunigcie w prawo wzgle¢dem
idealnego punktu-zerowego wynosi 5 mm, nalezy obudowe 27 cewek przesungé wedtug fig. 5 w lewo o 5 mm.
_ Dla przedstawionego ukladu oznacza to usunigcie — pod warunkiem, Ze podktadki dystansowe maja gruboscé
2,5 mm — dwéch podktadek dystansowych 33.

Po takim pizesunigciu cewek 28, 29, 30 wzgl¢dem rdzenia 18 zagwarantowana jest zgodnos¢é liniowego
obszaru pozycyjnego uktadu pomiarowego 15 ze skokiem ttoka tak, ze dla kazdej pozycji ttoka sygnaly wyj-
sciowe s3 liniowe.
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Fig. 5 przedstawia dodatkowo zaleznos¢ napigcia od drogi ttoka. Pochylenie prostej 43 na wykresie
reprezentuje czuto$¢ pozycyjnego uktadu pomiarowego.

Przy zastosowaniu rozwigzania wedtug wynalazku moze zajs¢ potrzeba sterowania wielu urzadzer jednym
uktadem sterujagcym. W takim przypadku konieczna jest nie tylko korekta punktu zerowego poszczegdlnych
pozycyjnych uktadéw pomiarowych, lecz takze ich jednakowa czutos¢. Korzystnie rozwiazuje si¢ ten problem
w ten sposdb, Ze sposrdd duZej liczby pozycyjnych uktadéw pomiarowych wybierane s3 uktady o podobnej
czutoici. Nastgpnie czutosé wybranych uktadéw dopasowuje si¢ do siebie. Za bazg wyjéciows przyjmuje sie
pozycyjny uktad pomiarowy o najmniejszej czutosci. Czutosé pozostatych pozycyjnych uktadéw pomiarowych
jest odpowiednio zmniejszana przez skrécenie rdzenia 18, przy czym rdzeri skraca si¢ réwnomiernie na obu
koricach. Dzigki temu $rodkowy punkt pola magnetycznego pozostaje bez zmian, apole zmienia si¢ syme-
trycznie.

Ponizej podano sposéb korekeji lub przesunigcia punktu zerowego pozycyjnego uktadu pomiarowego.

Najpierw w znany sposéb zdejmuje si¢ charakterystyke pozycyjnego uktadu pomiarowego. Charaktery-
styke t¢ nastgpnie poréwnuje sie z teoretyczng funkcja napigcia w zaleznosci od drogi i okresla si¢ odchylenie
wyrazone jako przesunigcie punktu zerowego. Odchylenie lezace na osi drog: charakterystyki jest miara
wzglednego przesunigcia pomiedzy cewkami, a rdzeniem.

Pozycyjny ukiad pomiarowy umieszcza si¢ z uwzglg¢dnieniem skorygowanej pozycji rdzenia wzgledem
cewek przy, lub wewnatrz urzadzenia ttokowo-cylindrowego. Jak wyzej wspomniano, zgdang skorygowana
pozycje rdzenia wzgledem cewek uzyskuje si¢ przez dodanie lub odjecie podktadek dystansowych.

W celu umozliwienia podjecia takiej korekty w obu kierunkach, pozycyjny uktad pomiarowy zrealizowano
praktycznie w ten sposéb, Ze wzajemne polozenie rdzenia i cewek odpowiadajace potozeniu teoretycznego
punktu zerowego osiaga si¢ dzigki zastosowaniu podktadek dystansowych. Z tego wzgledu w celu korekty wysta.
rczy dodaé, lub usunaé podktadki dystansowe.

Jak wynika z fig. 5, powierzchnia zderzakowa 34 znaJdUJe si¢ na obejmie 35 dotykajacej (fig. 2) do -
pokrywy 20, gdy nie ma Zadnych podktadek dystansowych 33. Jesli podktadki dystansowe s3 zalozone, jak to
si¢ najczesciej zdarza, do pokrywy 20 dotyka podktadka dystansowa 33, potozona najdalej od powierzchni
zderzakowej 34. Na fig. 2 nie uwidoczniono podktadek zderzakowych 33.

Zastrzezenia paténtowe

1. Sposéb  kalibrowania pozycyjnego ukiadu pomiarowego w hydraulicznym urzadzeniu
ttokowo-cylindrowym, w ktérym dopasowuje si¢ pozycje uktadu do skoku urzadzenia ttokowo-cylindrowego,
przy czym uklad pomiarowy zawiera cewki, wewnatrz ktérych umieszczony jest rdzeri ruchomy wzgledem -
cewek, znamienny tym, zezdejmuje si¢ charakterystyke napigcia w zaleznosci od drogi dla catego skoku
ttoka, poréwnuje si¢ te charakterystyke z teoretycznym przebiegiem dla konstrukcyjnego modelu cewek i rdze-
" nia, a nastgpnie dla uzyskania zgodnosci obu charakterystyk dokonuje si¢ wzglednego przesunigcia cewek i rdze -

nia. : S
2. Sposéb wedlug zastrz. 1, znamienny tym, Ze wzglednie osiowe przesunigcie pomigdzy cew-
kami i rdzeniem dokonuje si¢ przy ustalonej pozycji rdzenia, a przesuwa si¢ cewki.

3. Sposéb wedtug zastrzz. 1, znamienny tym, 2Ze po wykonaniu wzglednego przesunigcia po-
mi¢dzy cewkami irdzeniem pozycyjny uktad pomiarowy mocuje si¢ w tym potoZeniu w hydraulicznym urza-
dzeniu ttokowo-cylindrowym.

4. Sposéb wedtug zastrz. 1, znamienny tym, Ze dokonuje si¢ przesunigcia pomigdzy cewkami
i rdzeniem tak, Ze zaktada si¢ i Zzdejmuje podktadki dystansowe.
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