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(64) Zatizeni na méreni rychlosti proudiciho média v rotujicim systému
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Vyndlez se tykd zarizeni na méfeni rychlosti proudiciho média v rotujfcim systému,
kuprikladu v ob&Zném kole odstredivého Zerpadla pomoci laser-dopplerovské‘anemometrie.

Je znémo pouZitl systému laser-dopplerovské anemometrie k mé¥ent rychlosti proudicfiho
média, ale u dosud znémych zerizeni vyuZivajicich tohoto systému lze m&Ffit rychlost pohybu
média pouze v prostorové pevném m&ieném bod&, tj. v bod¥, ve kterém je t¥eba mE¥it rychlost
proudéni a ktery se pohybuje po znémé kiivce a zndmou rychlostf. Pro pripad méFeni rychlos-
ti pohybu média kupfikladu v rotujicim prostiedf se pouiivéd zplisob m&feni pomoc{ strobosko-
pického efektu s tim, Ze v tekovém p¥ipadé je rychlost vyhodnocovéna vidy v okam¥iku, kdy
b&hem rotace prochdzi bod m&feni, tj. bod rotujictho systému, ktery se mér{ pevnym mé&ticim
bodem systému, tedy bodem ve kterém se protinajf paprsky laserového snemometru, to znamend,
%Ze oba body jsou v okaméiku méfeni ztotoZnény.

Nevyhodou znémych zatffzenf je, Ze neni moZno postihnout zm&ny relativnf rychlosti
proudén{ média v zdvislostl na okamZité poloze bodu m&Feni, tedy Ze m&Feni lze provést pou-
ze v nepatrné udhlové drdze rotujicfho systému. Znémé zaifzeni neumoZnuji kontinuélni mérend
v prib&hu celé, nebo i &dsti otddky rotujfcfho systému.

Nevyhody znémych zaffzeni odstrafuje v podstatd vynélez, kterym je zafizen{ na m&teni
rychlosti proudiciho média v rotujicim systému, kupfikladu v ob&%ném kole odstPedivého Zer-
padla pomoci laser-dopplerovské anemometrie.

Podstatou vynélezu Je, Ze v ose rotujictho systému, a proti n¥mu je umistdno rotujfcf
vykyvné zrcadlo, které je uloZeno na rotoru pohonu, p¥ilem¥ m&¥ici systém laser-dopplerov-
ské anemometrie je umistén tak, aby se jeho sbfhavé paprsky protly po odrazu od rotujfcfho
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v¥kyvného zrcadla v m&ficim bodé na ob&iném kole erpadla. Dal3i podstatou vyndlezu Jje, Ze
dhel « rotujictho vykyvného zrcadla se pohybuje v rozmezf 90°.

Dal3{ podstatou vyndlezu je, Ze na h*fdeli rotujiciho systému a na rotoru rotujfetho
vykyvného zrcadla jsou umfstény odm&rovaci kotoude, pfifem? rotor rotujfcfho vykyvného
zrcadla je spojen s pohonem pruZnou spojkou.

Dal8{ podstatou vyndlezu je, %e pohon rotoru je uloZen stavitelng, otoln¥, s aretaci
nastavené polohy.

Dal3f podstatou vyndlezu je, Ze mezi m&Fici systém laser-dopplerovské enomometrie a
vykyvné rotujici zrcadlo je vloZeno pevné zrcadlo.

Dal31i podstatou vynélezﬁ Je, Ze mezl mé&fici systém laser-dopplerovské enemometrie a
rotujic{ vykyvné zrcadlo je vloZeno dal3df rotujici vykyvné zrcadlo opatfend vlastnim poho~
nem.

Vy831 d&inek vynélezu spolivd v tom, Ze zafizeni umoZnuje ztotoZnit bod mé¥eni, tj.
bod rotujicfho systému, ve kterém se md méFit rychlost proudicfho média, s m&Ficim bodem,
tj. bodem, ve kterém systém laser-dopplerovské snemometrie m&¥1. Vysledkem této skutednosti
Je moZnost vyhodnotit rychlost pohybu proudiciho média v zdvislosti na polcze bodu m&Fent.
Tak kup¥ikladu rychlost média v bod¥ méFenf v kandle ob&%ného kola Zerpadla v zdvislosti
na okamZité poloze ob&Zného kola vzhledem ke spirdle nebo rozvdd¥¥i odstfedivého Zerpadia.

Konkrétni{ prikled provedeni vyndlezu je znézorndn na pfipojenych vykresech, kde obr. |
pfedstavuje schéma zékladniho provedeni zeffzeni podle vynélezu, obr. 2 a 3 jsou alterna-
tivni provedeni zaiizeni z obr. 1, a obr. 4 pfedstavuje schéma jednotlivych parametrd mife-
ni na obé&Zném kole. )

Podle vyndlezu sestdvd zerizeni z klasického m¥*icfho systému ] laser-dopplerovské
anemometrie, vyuZivejiciho principu zp&tného méreni dopplerovského signdlu, ddle z méfené-
ho rotujiciho systému 2 tvoreného t&lesem J Zerpadla, ve kterém je na h*fdeli 4 pohonného
elektromotoru 5 uloZeno ob&#né kolo 6, pPilem? t&leso 3 éerpadla Je opatieno prihlednym
vikem 7. V ose rotujictho systému 2 a proti n¥mu je na rotoru 8 umistino vykyvné zrcadlo
9, JjehoZ uhel sklonu o je plestavitelny v rozsahu 90°. Na rotoru 8 pohonu 10, stejn& jako
na h*ideli 4 pohonného elektromotoru 2 rotujiciho systému 2 jsou ulo¥eny odm&Fovaci kotoule
1!, 12 s nezndzorndnymi optickymi snimadi, které zajistujf synchronni pohyb hi*idele 4 i ro-
toru 8 jak co do rychlosti otd¥ek, tak i co do fdze natofeni. Tyto odmfovaci kotoude 11,
12 déle umo¥nuj{ zménu polohy m&ticino bodu bez pferuseni prib&hu m¥feni. Pohon 10 Jje p¥Fi-
tom uloZen oto¥n& s aretaci nestavené polohy, coi umoZnuje snadné sfézovéni poloh hi*fdele
4 a rotoru 8 v prib&hu jejich rotace.

Pohon 10 je rizen prostfednictvim nezndzorn2nych optickych snimadl tak aby zajistil
fdzovol synchronizaci rotujiciho v¥kyvného zrcadla 9 s m¥fenym rotujicim systémem 2, tj.
ob&#nym kolem 6 &erpadla. Kontrolu presnosti synchronizace provédi jednotka ¥izeni 14 zné-
mé konstrukce. Rotor 8 je spojen s pohonem )0 prostfednictvim pru¥né spojky 13. Tato pruZnd
spojka 13 umoZnuje rovn&# mechenickou zménu féze polohy rotoru 8. V alternativnim proveden{
podle obr. 2 je vloZeno do cesty laserového paprsku pevné zrcadlo 15, a v alternativnim
provedeni podle obr. 3 je namisto.pevného zrcadla 15 pouZito rotujfctho zrcadls 16.

M&rici sysiém ! laser-dopplerovské anemometrie vysild sbihajici se paprsky 17, které
dopadajl na rotujic{ zrcadlo 3, které je vzhledem k ose rotace vychyleno o vhel a. Rotaci
vychyleného zrcadla 9 dochézi soulasné i k rotaci m&Ficiho bodu 18 systému | laser-dopple-
rovské anemometrie po kruZnici k na poloméru r podle obr. 4. Tedy‘za dodrZeni{ podminky
synchronizace otéd¥ek rotujictho zrcadla 3 i ob&2Zného kola § rotujicilho systému 2 je m&Fici
bod 18 vzhledem k ob&inému kolu § v relativnim klidu. Podle potfeby lze m&nit polomér r
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kruZnice Xk zmé&nou uhlu o. Dopplerovsky signdl protinajicich se paprskd i7 v bod& 18 se vra-
ci zp&tn& do systému ] laser-dopplerovské anemometrie, kde dojde k vyhodnoceni okam#ité
rychlosti proudicfho média v m&Ficim bod¥ 18 znémym zpisobem.

Podle alternativniho provedeni zndzorn&ného na obr. 2, s pevnym zrcadlem 15 vloZenym
do cesty laserovu paprsku, se sbfhavé paprsky 17 vysilané systémem ] laser-dopplerovské
anemometrie odrazi{ nejdi*ive od pevného zrcadla 15, pak dopadnou na vykyvné rotujici zrcadlo
9 a protnou se v m&ficim bod& 18 na ob&¥ném kole 6. Tato alternativa je zvlé3l vyhodng
v pfipad®, Ze neni mo’no vzhledem k rozmérim systému sestavit m&fic{ soustavu podle vynd-
lezu, pripadn& Z%e nenf k dispozici dostatek prostoru. Tomuto proveden{ odpovidd provedent
znézorn&né na obr. 3, kde je pevné zrcadlo 13 nahrazeno druhym rotujicim vykyvnym zrcadlem
16 s vlastnim pohonem 13. V tomto uspoiféddéni, kdy je moZno predem nastavit ur&ity polet
otdlek zrcadel 9, 16 a hifdele 4 rotujicfho systému 2, je zaPizeni podle vyndlezu schopno
sledovat mé&ficim bodem 18 libovolné kifivky tvorené odvalovénim dvou kruZnic.

PREDMET VYNLALEZU

1. Zatrizeni na m&feni rychlosti proudiciho média v rotujicim systému, kupiikladu
v ob&Zném kole odst¥edivého Zerpadla, pomoci laser-dopplerovské anemometrie, sestdvajici
z vlastniho méricfho systému laser-dopplerovské anemometrie, z rotujiciho.systému, ve kte-
rém je na h¥ideli pohonného elektromotoru uloZeno v t¥lese Zerpadla ob&%né kolo, kde viko
t&lesa Cerpadla je vyrobeno z transparentnfho materidlu, vyznafujici se tim, Ze v ose ro-
tujiciho systému (2), a proti ndmu, je umfstdno rotujicf vykyvné zrcadlo (9), které je
uloZeno na rotoru (8) pohonu (10), pridemZ m&ricf systém (1) laser-dopplerovské anemometrie
Je umistén tek, aby se jeho sbihavé paprsky (17) protly po odrazu od rotujfctho vykywného
zrcadla (9) v mé&*icim bodd (18) na ob&Zném kole (6) Zerpadla.

2, Zafizeni podle bodu, vyznadujic{ se tim, Ze udhel («) rotujfctho vykyvného zrcadla
(9) se pohybuje v rozmezi 90°.

3. Zat{zeni podle bodd 1 a 2, vyznadujici se tim, Z%e na h¥fdeli (4) rotujictho systému
(2) a na rotoru (8) rotujfcfho vykyvného zrcadla (9) Jjsou umistény odm&Fovaci kotoule (11,
12), priemZ rotor (8) rotujfcftho vykyvného zrcadla (9) je spojen s pohonem (10) pruZnou
spojkou (13).

4. Zatizeni podle bodd 1 af 3, vyznatujfci se tim, Ze pohon (10) rotoru (8) je uloZen
staviteln&, oto¥n&, s aretaci nastavené polohy.

5. Zatizeni pédle body 1 ql 4, vyznalujici se tim, Ze mezi m&¥ic{ systém laser-dopple-
rovské anemometrie a vykyvné rotujici zrcadlo (9) je vloZeno pevné zrcadlo (15).

6. Zarizeni podle bodd 1 a% 4, vyznalujici se tim, Ze mezi m¥fici systém (1) laser-

-dopplerovské anemometrie a rotujfci vykyvné zrcadlo (9) jé vloZeno del8i rotujici vykyvné
zrcadlo (16) opatfené vliastnim pohonem (19).
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