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Tranzystorowy przelicznik cyfrowy do pomiaru bardzo małych
częstotliwości zjawisk periodycznych w czasie

Przedmiotem wynalazku jest tranzystorowy
przelicznik cyfrowy do pomiaru bardzo małych
częstotliwości zjawisk periodycznych w czasie, na
przykład obrotów elementów wirujących lub tętna
ludzkiego.

Znane urządzenia, stosowane do pomiarów obro¬
tów lub bardzo małych częstotliwości, mają ukła¬
dy zliczające mechaniczne lub elektronowe. Re¬
zultatem jest konieczność stosowania źródeł częs¬
totliwości wzorcowych o dużej dokładności lub
pomiar dużej liczby obrotów. Wynikiem takich po¬
miarów jest zawsze czas jednego lub pewnej licz¬
by obrotów. Wadą tych urządzeń jest ich nieprzy¬
datność do skalowania obrotomierzy, gdzie czas
na porównanie wskazań obrotomierza i miernika
wzorcowego musi być powiększony o czas
tracony na przeliczanie. Przeliczanie to jest utrud¬
nione faktem, że wskazania obrotomierzy są wy¬
rażone w obrotach na minutę, natomiast wskaza¬
niami częstościomierzy cyfrowych są dziesiętne
części sekundy. W zastosowaniu do pomiarów
obrotów gramofonów w warunkach produkcyj¬
nych stosuje się kontrolę tolerancji, a nie doko¬
nuje pomiaru. Każdorazowy pomiar wymagałby
przeprowadzenia przeliczenia. Obarcza to metodę
pomiarową poważnym błędem podczas, gdy do¬
puszczalne odchylenia obrotów od norm są rzędu
0,1%.

Tranzystorowy przelicznik cyfrowy według wy¬
nalazku ma na celu wyeliminowanie wad znanych
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układów oraz skrócenie czasu trwania pomiaru
do jednego pełnego cyklu badanego zjawiska, na
przykład jednego obrotu.

Wytyczone zagadnienie jest rozwiązane przez
włączenie do tranzystorowego przelicznika cyfro¬
wego posiadającego generator częstotliwości wzor¬
cowej synchronizowanej z częstotliwością sieci za¬
silającej oraz licznik dziesiętny, między układ
sterowania, a wskaźnik wyniku — układu prze¬
liczającego zbudowanego z dwójkowego licznika,
sumatora i rejestru akumulującego, przy czym
jako korektor stałego błędu algorytmu dzielenia,
między układ sterowania i licznik dziesiętny —
jest włączony eliminator pierwszego impulsu.

Przelicznik cyfrowy według wynalazku składa
się z układu formowania impulsu F, generatora
impulsów zliczanych G i generatora impulsów tak¬
tujących Z, połączonych z układem sterowania S.
Generator impulsów zliczanych G przez bramkę
układu sterowania S jest połączony z wejściem
dwójkowego licznika B. Równoległe wyjścia licz¬
nika B są połączone z odpowiednimi wejściami
sumatora E, przy czym każdemu segmentowi tego
sumatora odpowiada segment rejestru akumulu¬
jącego A, którego segment odpowiadający najwyż¬
szej pozycji, to jest bitowi znaku, jest połączony
z układem sterowania S. Generator impulsów tak¬
tujących Z przez bramki układu sterowania S
jest połączony z sumatorem E i przez eliminator
pierwszego impulsu N z wejściem licznika dzie-
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siętnego D, którego stan odczytuje się z przy¬
łączonego wskaźnika optycznego W.

Pomiar częstotliwości polega na zliczaniu w cza¬
sie między dwoma kolejnymi impulsami sygnali¬
zującymi początek i koniec okresu mierzonego zja¬
wiska i przeliczeniu otrzymanej liczby impulsów
na częstotliwość w minucie według wzoru:

60XfgX10a J . ^ , ...fmin = ~ gdzie fmin oznacza częstotli¬

wość mierzoną, fg — częstotliwość generatora im¬
pulsów zliczanych G, n — liczbę zarejestrowaną
przez licznik dwójkowy B, a — ujemny wykład¬
nik dokładności pomiaru.

Przeliczenie sprowadza się do dzielenia stałej
wartości 60 X fg przez zmienną wartość n. Dzie¬
lenie realizuje się serią sumowań: A + B = At+i
co odpowiada różnicom: At — B = At+i, gdzie At
oznacza stan rejestru akumulującego A w chwili
t, a At+i oznacza stan rejestru akumulującego A
w chwili następnej.

Sumowanie odbywa się do momentu, kiedy za¬
wartość rejestru A staje się ujemna. Wykonanie
ostatniego sumowania jest konieczne do określe¬
nia momentu końca operacji dzielenia, a wyka¬
zywanie go w wyniku powoduje stały błąd w jego
najniższej pozycji.

Wynikiem dzielenia jest liczba wykonanych o-
peracji sumowań, zliczana przez licznik dziesiętny
D. Do korekcji stałego błędu przyjętego algorytmu
dzielenia służy eliminator pierwszego impulsu N,
który zmniejsza o 1 stan licznika dziesiętnego D.

Pomiar przebiega od czujnika właściwego dla
mierzonego urządzenia, który rejestruje pierwszy
impuls z urządzenia mierzonego i przekazuje do
układu formowania impulsu F, podającego im¬
puls do układu sterowania S. Pod wpływem tego
impulsu układ sterowania S otwiera drogę dla
ciągu impulsów z generatora impulsów zliczanych
G do licznika dwójkowego B. Ten sam pierwszy
impuls powoduje wysłanie przez układ sterowania
S impulsu kasującego stan licznika dziesiętnego D
i wprowadzenie liczby stałej do rejestru akumu¬
lującego A. Tym samym rozpoczyna się krok
zliczania trwający do momentu następnego zda¬
rzenia zarejestrowanego przez czujnik, na przy¬
kład po pełnym obrocie mierzonego urządzenia
wirującego.

Impuls z czujnika oznaczający koniec mierzone¬
go zjawiska, przechodząc przez układ formowania
F, powoduje, że układ sterowania S przerywa

ciąg impulsów z generatora impulsów zliczanych
G, otwiera drogę ciągowi impulsów z generatora
impulsów taktujących Z do sumatora E i przez
eliminator pierwszego impulsu N trafia do licz-

5 nika dziesiętnego D. Następuje krok przeliczania,
trwający do momentu zmiany znaku zawartości
rejestru akumulującego. A.

Zmiana znaku rejestru akumulującego A daje
impuls do układu sterowania S, który na żądany

io czas unieruchamia układ formowania impulsu F,
co umożliwia odczytanie wyniku pomiaru ze
wskaźnika optycznego W, rejestrującego stan licz¬
nika dziesiętnego D.

Przelicznik pracuje synchronicznie, to znaczy, że
is czas trwania każdego kroku jest zależny wyłącz¬

nie od długości liczb biorących udział w operacji
przeliczania. Sumator E pracuje w układzie rów¬
noległym na zasadzie warunku zmiany stanu ko¬
mórki rejestru akumulującego A.

20 W przypadku pomiaru urządzeń, w których po¬
wtarzalność zjawisk mierzonych jest zależna od
częstotliwości sieci zasilającej, generator impul¬
sów zliczanych G jest synchronizowany z często¬
tliwością sieci. Jeżeli zaś pomiar dotyczy zjawisk,

25 których powtarzalność jest niezależna od zasilania
elektrycznego, na przykład bezstopniowych prze¬
kładni obrotów, to generator impulsów zliczanych
G jest stabilizowany za pomocą kwarcu.

Tranzystorowy przelicznik jest zbudowany w
oparciu o elementy logiczne typu oporowo-tran-
zystorowego.

Zastrzeżenie patentowe

35 Tranzystorowy przelicznik cyfrowy do pomiaru
bardzo małych częstotliwości zjawisk periodycz¬
nych w czasie, posiadający generator impulsów
taktujących, generator impulsów zliczanych syn¬
chronizowany z częstotliwością sieci zasilającej
lub stabilizowany za pomocą kwarcu, układ ste¬
rowania oraz licznik dziesiętny ze wskaźnikiem
optycznym, znamienny tym, że między układ ste¬
rowania (S) i licznik dziesiętny (D) ze wskaźni¬
kiem optycznym (W) jest włączony układ przeli¬
czający, zbudowany z licznika dwójkowego (B),
sumatora (E) i rejestru akumulującego (A), przy
czym jako korektor stałego błędu algorytmu dzie¬
lenia między układ sterowania (S), a licznik dzie¬
siętny (D), jest włączony eliminator pierwszego

30

45

50
impulsu (N).



KI. 21 a1, 36/22 55802 MKP H 03 k

8

A

N D

W


	PL55802B1
	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS
	DESCRIPTION


