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(54) Zpuisob kompenzace rusivé slozky signdlu méficiho snimade mechanic-
ké veli¢iny a zapojeni obvodii pro tuto kompenzaci

Vyndalez se tykad zpusobu kompenzace ru-
sivé slozky signalu méficiho snimate mecha-
nické veli¢iny v prub&hu méfeni pro kte-
rykoliv zvolény pracovni bod zkouSeného

zafizeni a spojeni obvodll pro provadéni uve-

deného zpusobu kompenzace.

Na elektrické mérici snimaée mechanickych
velid¢in, také tak zvané mechanickoelektrické
prevodniky, piisobi mimo méfené mechanické
veli¢iny i rudivé veli¢iny, jejichz vliv je ne-
Zadouci. V signalu méficiho snimace je proto
obsaZena i ru$ivd slozka zplsobend ruSivou
veli¢inou. Vlivem této rusivé sloZky dochéazi
k chybam méfeni, popiipadé se vyhodnoco-
vani méfené mechanické veli¢iny zcela zne-
mozni. ' ‘

Dosavadni zptsoby kompenzace rusive
slozky signalu méficiho snimade mechanické
veli¢iny lze charakterizovat jako kompenzaci
rudivé slozky signilu méficiho snimade po-
moci signalu kompenzaéniho snimade s para-
metry kompenzace pevné nastavenymi v kli-
dovém pracovnim bodé zkouSeného zarizeni,
ptridemZ se vychdzi z predem zjisténych za-
vislosti signalu mériciho snimace a signalu
kompenzaéniho snimade na samotné ruSivé
veliéiné tak, %e se upravuje pomér a smysl
signalu kompenzaéniho snimade a signdlu mé-
ticiho snimade, aby se po slou¢eni obou ze-
silenych signalt ve vystupnim signélu vysky-
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tovala pouze zesilend méfend slozka signélu
méticiho snimace.

Znamé zapojeni obvodl u dosavadniho zpl-
sobu kompenzace je takové, Ze signal méficiho
snimade je priveden na pfistroj pro mérici
snimaé, ze kterého je po zesileni a nastaveni
vhodné podateéni urovné v klidovém pra-
covnim bod& zkouSeného zafizeni veden na
sludovaci ¢len. Signal kompenzaéniho snimade
je priveden na piistroj pro kompenzaéni sni-
magé, ze kterého je po nastaveni vhodného ze-
sileni a potfebné polarity pfiveden rovnéz
na sludovaci ¢len, a to v takovém smyslu,
aby po slougeni obou zesflenych signali vy-
mizela zesilena rusiva slozka signalu meéticiho
snimade. Vystupni signal za slucovacim ¢le-
nem potom obsahuje jiZ jenom zesilenou mé-~
tenou slozkou signalu méficiho snimade a ne-
vykompenzovany zbytek zesilené rusivé
slozky predstavujici chybu méfeni. Vystupni

~signdl je dale veden na zdznamové zalizeni.

Nevyhodou zndmého zplsobu kompenzace
rusivé slozky signalu a z ného odvozeného za-
pojeni obvodt je, Ze rozsah rusivé velidiny,
ve kterém Ize jeji vliv vykompenzovat, vét-
§inou nedostatuje, je uzky a neda se b&hem
méteni ménit. PouZiti znamého zplisobu kom-
penzace je omezeno pouze ha pasmo, v ném?z
je nevykompenzovany zbytek mensi, nez pfi-
pustnd chyba méfeni, a kterd je v oblasti



opakovatelnych prabéhtt veliéin. Proto ho
nelze pouzit zvlasté pii méfeni za extrémnich
provoznich podminek, p#i nichZ je podil ru-
sivé slozky veliky.

Uvedené nevyhody odstratiuje zplisob kom~
penzace rufivé slozky signdlu méficiho -sni-
- mate mechanické veli¢iny a zapojeni obvodi
pro tuto kompenzaci podle vynalezu.

Podstata zplsobu kompenzace spoc¢iva v tom,
Zze k nastaveni paramentri kompenzace
pro kterykoliv pracovni bod zkouSeného za-
Fizeni se vystupni signal derivuje podle éasu
po zméné pracovniho reZimu zkouSeného za-
Fizeni po odeznéni métené slozky signalu mé-
ficiho snimade, kdyZz dozniva je$té jeho ru-
§ivd slozka, a od poklesu hodnoty této de-
rivace na uréitou zvolenou uroven se nastavi
pomér signdlu kompenzaéniho snimace k sig-
nilu méficiho snimade tak, aby nastavenim
velikosti a smyslu signilu kompenzaéniho
snimade byla hodnota derivace vystupniho
signalu nulova, nademz se posunutim trovné
signdlu méficiho snimade nastavi-i nulova
hodnota vystupniho signalu.

Podstata u zapojeni obvodid pro zptsob
kompenzace spoéiva v tom, Ze vystup sluco-
vaciho ¢lenu je zdrovei .pfipojen jednak na
prvni vstup nulovaciho zafizeni, pfipojeného
svym vystupem na druhy vstup pristroje pro
méfici snimaé¢ a jednak pies deriva¢ni ¢len
na prvni vstup druhého nulovaciho zafizeni,
pfipojeného svym vystupem na druhy vstup
pristroje pro kompenzaéni snimaé. Pfi auto-
matickém zafizeni nastaveni podminek kom-
penzace ve zvoleném pracovnim bodé je vy-
stup derivaéniho élenu pfipojen na vstup
ovlddaciho zafizeni pro nulové.ni, které je
svym prvnim vystupem prlpOJeno na druhy
vstup prvniho nulovaciho zafizeni a svym
druhym vystupem na druhy vstup druhého
nulovaciho zafizeni.

Vyhodou zpiisobu kompenzace podle vy-
nélezu je moZnost kompenzovat vliv rudivé
velidiny v okoli kteréhokoliv zvoleného pra-
covniho bodu zkou$eného zafizeni. Tim lze
roz§itit méfeni mechanickoelektrickymi pfe-
vodniky na oblast pracovnich rezimu, kterd
je sice z hlediska ziskani méfenych vysledkit
nejdulezitéjsi, aviak doposavad leZela mimo
rozsah- moZnost{ zplsobu kompenzace nasta-
vované v klidovém bodé. Kompenzace nasta-
vovana ve zvoleném pracovnim bodé je pfi
stejné §ifi padsma kompenzace mnohem udin-
n&ji, nebot za provozu zkouSeného zalizeni
jiz zpravidla nedochézi k tak velkym zmé&nam
rusivé veli¢iny jako pfi najiidéni z klidového
pracovniho bodu.

Vyhodou zapojeni obvodu podle vynélezu
je, Ze lze volit podle potfeby rizné technicky
naroéné alternativy jednotlivych blokd za-
pojeni od ruéniho nastavovéan{ parametri kom-
penzace podle vizudlniho pozorovani potieb-
nych udaji na jednoduchych ukazatelich aZ
po mechanizmy automaticky fizené podle za-
daného programu.

Zptsob kompenzace podle vynélezu je po-

psdn na pfikladu konkrétniho zapojeni ob-
vodl k jeho provadéni, zndzornéného na obr.
1 pripojeného vykresu,

Mefici snima¢ 1, upraveny na zkouSeném
zafizeni, je pfipojen na prvni vstup pr"istroje
pro mérici snima¢ 3, jehoz vystup je pripojen
na prvni vstup slucovaciho ¢lenu 5. Kompen-
zaéni snima¢ 2, upraveny na tomtéZ zafizeni,
je pripojen na prvni vstup prlstrOJe pro kom-
penzaéni snimaé 4, jehoZ vystup je piipojen
na druhy vstup slu¢ovaciho élenu 5. Vystup
slu¢ovaciho ¢lenu 5 je pripojen na vstup za-
znamového zatizeni 6. Bloky piistrojt 3, 4, 5
tvori stavajici obvod 11. Vystup slucovaciho
élenu 5 je zdroven ptipojen jednak na prvni
vstup prvniho nulovaciho zafizeni 7, spoje-
ného vystupem s druhym vstupem ptistroje
pro mérici snimaé 3, a jednak pies derivaéni
élen 8 na prvni vstup druhého nulovaciho

. zalizeni 9, spojeného vystupem s druhym

vstupem piistroje pro kompenzaéni snimaé 4.
Vystup derivaéniho ¢lenu 8 je zdroven pii-
pojen na vstup ovladaciho zafizeni pro nulo-
véni 10, ptipojeného svym prvnim vystupem
na druhy vstup prvniho nulovaciho zaiizeni 7
a svym druhym vystupem na druhy vstup
druhého nulovaciho zatizeni 9. Bloky pfi-
stroju 7, 8, 9, 10 tvoii dopliiujici obvod 12.

Pro vysvétleni zpisobu kompenzace podle
vynélezu je nutné uvést nejprve podstatu do-
savadniho zpGsobu kompenzace, pri¢em?Z gra-
fické vyjadifeni prib&hu signdll v zavislosti
na vlivu ruivé veli¢iny pro oba druhy kom-
penzace je znzorn&no na obr. 2 pfipojeného
vykresu.

Béhem méfeni zkouSeného zafizeni pulisobi
na méfici snimaé¢ 1 nejen mérena mechanicka
veli¢ina m, ale také rudiva veli¢ina r. To se
projevi i na signilu u na vystupu méficiho
snimade 1, v némZ je kromé& méfené slozky uny
obsaZena i rusiva slozka wu,. V pfistroji pro
méfici snimaé 3 se signél u zesiluje se zesi-
lovacim &initelem A na zesileny signdl A.u
a mimoto se umoziiuje plynulé posouvani hla-
diny zesileného signalu A.u na vystupu,
véetné zastaveni jeji nulové trovné. Ze zesi-
leného signélu A .u se ve sluovacim élenu 5
vykompenzuje zesilend rusiva slozka A.u.
K tomuto do sluéovaciho ¢lenu 5 pfivadi sou-
¢asné i signdl umérny pouze rusivé veliéiné r.
Ziskava se snimanim rudivé veliiny r kom-
penzaénim snimadem 2, jehoZ vystupni signal
u, se viak nejprve pfivadi do ptistroje pro
kompenzaéni snimaé 4, ktery pracuje jako
zesilova¢ se zesilovacim ¢initelem K plynule
nastavitelnym od nulové hodnoty, s moZnosti
zmény polarity zesileného signdlu K.ux. Na
sludovaci élen 5 se potom ptivadi zesileny
signal K . uy, v takové velikosti a smyslu, aby
se pfi sloudeni zesilenych signalt A.u, K, ux
vykompenzovala zesilena rusiva slozka A . u,.
Nastaveni velikosti a smyslu zesilovaciho é&i-
nitele K, které kompenzaci umozni, se pro
jednotlivé piipady jiZ b&hem méfeni neméni.
Velikost a smysl zesilovaciho éinitele K Ize
proto nazvat parametry kompenzace. Pfi na-
stavovani parametrii kompenzace se u dosa-



vadniho zplsobu kompenzace vychézi z pie-
dem zjisténych prabéht zavislosti rusivé
sloZky u, a signdlu ux na samotné rusivé ve-
liéingé r. Takto zji’téné prib&hy lze zapsat
jako funkce rusivé veli¢iny u.(r), ux(r).

Z hlediska kompenzace je tedy tieba
nastavit zesilovaci ¢initel K tak, aby i pro
prubéhy zavislosti na ruSivé veliéiné »r
platilo, Ze prGb&h zavislosti A.u(r) bude
shodny s pribéhem zavislosti K . uk(r). V pra-
xi se viak oba priubéhy od sebe lisi natolik, Ze
uplného vykompenzovani Ilze dosdhnout
pouze v nékterych bodech rozsahu rusivé ve-
liéiny r. Mimo tyto body se ve vystupnim
signalu u, vyskytuje nevykompenzovany
zbytek u, zesilené ru$ivé slozky A.u,. Ve-
likost nevykompenzovaného zbytku u, v pod-
staté predstavuje chybu, kterd pifi méfeni
vznikne. Aby vysledky méteni byly pouzitel-
né, nesmi absolutni hodnota nevykompenzo-
vaného zbytku u, pfesdhnout maximalné pii-
pustnou chybu méfeni X. Parametry kom-
penzace se proto nastavuji tak, aby se ptipust-
ného nevykompenzovaného zbytku u, dosahlo
stavovani parametrii kompenzace lze pro-
véadét pouze v klidovém pracovnim bodé zkou-
Seného zafizeni, nebof béhem méfeni jiz nelze
jednotlivé slozky u,, u, signalu u vzijemné
rozli§it. Prdbéh zavislosti- nevykompenzova-
ného zbytku u, na ruSivé veli¢iné r je dan
funkei wu,(r). Pribéhy popsanych funkei
K.wufr), A.u(r), u,r) jsou pro uréity prak-
ticky piipad graficky zndzornény na obr. 2.
Velikost zesilenych signdlt K. ux, A . u, a ne-
vykompenzovaného zbytku u, je vynaSena na
svislou osu e, velikost ruSivé veli¢iny r je
vynaSena na vodorovnou osu 0. V priseéiku
os e a o je nulovi uroven téchto zesilenych
signalh. Slouceni pribéhd funkci zesilenych
signali A.u.r) a K., ux(r) je zde provadéno
graficky pomoci ¢arkované zakresleného pra-
bé&hu funkce — K. ux(r) tak, Ze odchylky pri-
_ bé&ht funkei A . u(r), K. ur) jsou pienaseny
na osu o a jejich propojenim se. dostava pri-
bé&h funkce nevykompenzovaného zbytku
u,(r): Rovnobézky s osou o ve vzdalenosti +X
vymezuji hranici maximéalni piipustné chyby
X méteni. Bod R, na ose o vyznac¢uje hodnotu
rudivé veli¢iny r v klidovém pracovnim bodé
zkouSeného zaiizeni, v némz se nastavuji pa-
rametry kompenzace pii dosavadnim zpliso-
bu kompenzace. Body R;, Ry na ose o vyzna-
¢uji hranice pasma kompenzace < R;, Ry >
rusivé veli¢iny r, ve kterych absolutni hod-
nota nevykompenzovaného zbytku u, nepte-
kracuje hranici maximalni pfipustné chyby
X. Z grafického znidzornéni funkce u,(r) je
patrné, Ze pro dosazeni co nejSirSiho pasma
kompenzace < Ry, Ry > je nutné jako dalsi
parametr dosavadniho zpUsobu kompenzace
nastavit i potfebnou hodnotu U, vystupniho
signalu u, v klidovém pracovnim bodé. Mimo
takto optimalné nastavené pasmo kompenzace
< Ry, Ry > jiZ méfit nelze, nebof hodnota
nevykompenzovaného ' zbytku u, presdhne
hranice maximaln{ piipustné chyby X, jak je

znazornéno ¢irkovanym pokraovanim pri-
béhu funkce u,(r).

Zplsobem kompenzace podle vynalezu lze
nastavit vykompenzovany stav za provozu
zkouSeného zaiizeni pro kterykoliv zvoleny
pracovni bod. To umozZiiuji nové podminky
kompenzace, které 1ze nastavit a jejich splné-
ni uréit v pribéhu méfeni. Vyuziva se k tomu
poznatku, Ze pri rychlé zméné pracovniho
rezimu zkou$eného zaiizeni najetim do zvo-
leného pracovniho bodu, pokud pii ném dojde
k ustaleni méteni slozky u,, signilu u diive,
neZ jeho rusivé slozky w;, miZe se po ode-
znéni zmény méfené slozky u, vyuZit doby
doznivini zmény rusivé slozky u. k odliSeni

s s . . du
obou sloZek signdlu u pomoci derivace T"

vystupniho signalu u, podle ¢asu. Odlifeni je

moZné tim, Ze po odeznéni zmény zesilené

A.uy
dt

v zavislosti na ¢ase nulova a derivace vystup-

du,

dt

derivaci da.u,

dt _
podle ¢éasu. BliZi-li se rusiva veli¢ina r své
ustalené hodnoté R, ve zvoleném pracovnim
bodg, je tedy cCasovd zmeéna vystupniho sig-
nalu u, vlastné zavisld pouze na ¢asové zmé-
né velikosti rusivé veli¢iny r. Jestlize se v této

. d
méfené slozky A.up, je jeji derivace -

niho signalu se v této dobé rovna pouze

zesilené rusivé slozky A.wu,

dob& nastavi nulova hodnota derivace % ,
dosdhneme tim, Ze prtbéh zavislosti nevy-
kompenzovaného zbytku u,{r) se nato¢i vuéi
ose o tak, Ze teéna k tomuto pribéhu ve zvo-
leném bodé je rovnobéini s osou o. Zmény
rusivé veliéiny r se potom v tésném okoli
zvoleného pracovniho bodu neprojevi zménou
nevykompenzovaného zbytku wu, Nastaveni
du,
. dt

v piistroji pro kompenzaéni snimaé¢ 4 pomoci
nastaveni zesilovaciho éinitele K*, jakoZto pa-
rametru kompenzace nastavovaného ve zvo-
leném pracovnim bodé. Pfi jeho nastaveni se
viak soufasné vlivem zesileného signalu
K*. ux méni i celkova trovenl vystupniho sig-
nalu u,, kteri se tim dostane na hodnotu, jiZ

se dosdhne

nulové hodnoty derivace

‘nelze pfedem odhadnout ani zjistit. Pro vy-

loudeni této neurditosti se potom nastavuje
ve zvoleném pracovnim bodé i Groveii vystup-
niho signalu u, na nulu. Dé&je se tak v pristroji
pro mérici snimaé¢ 3 vhodnym posunutim hla-
diny zesileného signdlu méficiho snimace
A .u. Touto dopliiujici podminkou kompen-
zace se dosdhne, Ze prubéh zavislosti nevy-
kompenzovaného zbytku u,*(r) (nyni jiz na-
staveni kompenzace ve zvoleném pracovnim
bodé&) se opét pohybuje pod hranici maximal-
ni pripustné chyby X méfeni. Nastaveni no-
vych podminek kompenzace viak ma za néa-
sledek, Ze v prUbéhu dal§iho méfeni lze
sledovat jiZz pouze pfirastky A u, vystupniho
signalu u,, vii¢i hodnoté Up, kterou mél vy-
stupni signal u, ve zvoleném pracovnim bodé



pred nastavovinim kompenzace. Pro znaénou
8ast praktickych méteni jsou takto zjisfované
zmény méfenych hodnot viéi stavu ve zvo-
leném pracovnim bodé zkouSeného zalizeni
postadujici. JestliZe je v8ak potreba znat cel-
kovou durovein viéi vychozimu klidovému
pracovnimu bodu i v pribéhu dalsiho méfeni,
je nutné hodnotu U, predem zméfit, nebo
jinak zjistit, a dalsi hodnoty vystupniho sig-
nalu u, potom vyhodnocovat podle rovnice

u, = U, + Au,.

Vykompenzované tseky musi ptitom na sebe
navazovat v rozsahu maximalni pripustné
chyby X méteni.

Novy zplsob kompenzace je-graficky zna-
zornén opét na obr. 2 pro tentyZ prakticky
ptipad, jako p¥i vysvétleni dosavadniho zpa-
sobu. Kompenzuje se pokratovani zavislosti
A . u,(r) zesilené rusivé slozky A . u; na rusivé
veliéiné r mimo pasmo kompenzace < Ry,
R, >, dosazitelné dosavadnim zptsobem.
Slouceni priibéhu zavislosti A . uy(r) a K* . ux(r)
je provedeno graficky pomoci ¢arkované za-
kresleného pribéhu funkce — K*. uk(r) stej-
nym zplUsobem jako bylo popsédno, pri¢emZ
je znazorniovan stav jiZ po nastaveni obou
novych podminek kompenzace. Z prabéhu
zavislosti u,*(r) je potom patrné, Ze po nasta-
veni parametrd kompenzace ve zvoleném
pracovnim bod& doflo v tomto konkrétnim
ptipadé k prodlouzeni pasma kompenzace
< Ry, Ry >, aZ do bodu Ry. V rdmeci prodlou-
Zeni pasma kompenzace muZe byt i nékolik
vykompenzovanych usekt, které mohou na
sebe dle potreby navazovat.

U konkrétniho zapojeni obvodl podle vy-
nélezu, znazornéného jednotlivymi funkénimi
bloky na obr. 1, se z vystupu stavajictho ob-
vodu 11, predstavovaného vystupem sluco-
vaciho €élenu 5, privadi vystupni signal u, do
dopliujiciho obvodu 12, kde jsou umistény
dalsi p#istroje a zatizeni potifebné k nastaveni
podminek kompenzace ve zvoleném pracov-
nim bodé zkouSeného zafizeni. V doplitujicim
obvodu 12 je vystupni signdl u, piriveden
jednak primo na prvni nulovaci zafizeni 7,
a jednak na derivaéni élen 8, kde se zisk4 de-
du, '
dt
ktera se teprve ptrivadi do druhého nulovaciho
zaiizeni 9. Z vystupu prvniho nulovaciho za-
Fizen{ 7 je zavedena zpétna vazba do pristroje
pro méfici snimaé 3, z vystupu druhého nulo-
vaciho zatizeni 9 do piistroje pro kompen-

rivace vystupniho signalu u, podle ¢asu,

zabni snimaé¢ 4. Tato nulovaci zafizeni 7, 9,

mohou byt mimo jind konkrétni provedeni
i ve formé servozesilova¢h. Do éinnosti jsou
uvidéna postupné pouze na dany povel pii
nastavovani podminek kompenzace. Nejprve
se pomoci druhého nulovaciho zafizeni 9

uskute¢iiuje nastaveni velikosti a smyslu ze-
silovaciho €initele K* regulaci prvkii v pii-
stroji pro kompenzaéni snimaé¢ 4 tak, aby
du,

t

dos$lo k vynulovani derivace vystupniho

signélu u,. Potom nésleduje i vynulovani vy-
stupniho signalu w, pomoci prvniho nulova-
ciho zatizeni 7 tim, Ze se vhodné posune tro-
venl zesileného signalu A . u méticiho snimade
1 v ptistroji pro méfici snimaé 3. P¥i velkych
odchylkich od nulovych hodnot je moZné oba
kroky nékolikrat opakovat. Povel pro &innost
nulovacich zatizeni 7, 9 se dava rucné na za-
kladé vizudlniho sledovéni potiebnych hodnot,
nebo automaticky z ovlidaciho zafideni pro
nulovéani 10. OkamzZik uvedeni nulovacich za-
rizeni 7, 9 do ¢innosti se voli, jak jiZz bylo
diive uvedeno, v dobé& po rychlém najeti
zkouSeného zatizeni do zvoleného pracovniho
Uy
dt
pocne, co hodnota této derivace klesne na ur-
¢itou zvolenou Urovenl stanovenou s ohledem
na rozliSeni a dostatetné pfesné nastaveni
jeji nulové hodnoty. K tomuto uéelu je deri-
du,

t

bodu. S vynulovinim derivace se za-

vace

pfivedena na vstup ovladaciho

zatizeni pro nulovéni 10. Vynulovéni vystup-
niho signdlu u, potom bezprosttfedné nésle-
duje. Doba, po kterou jsou nulovaci zafizeni
7, 9 v Cinnosti, se ¥idi podle rychlosti, s jakou
je dosaZeno nulovych hodnot.

Vyuziti zplsobu kompenzace rusivé slozky
signalu mériciho snimace mechanické veli¢iny
a zapojeni obvodd pifi zplisobu kompenzace
podle vynalezu muZe v fadé piipad znacéné
zlepSit dosaZené vysledky méfeni oproti vy-
sledkim dosahovanym pfi pouZiti dosavad-
nich zplUsobl kompenzace. Nejvét§i vyznam
ma vSak pro méfeni za extremnich provoz-
nich podminek, kdy vliv rusivé velidiny ¢asto
i mnohonasobné prevySuje méfené hodnoty,
a kde proto nebylo moZné métit vibec. Jako
priklad lze uvést statické méfeni deformaci
strojnich soudasti odporovymi tenzometry
pfi plsobeni vysokych provoznich teplot. Na
odporové zmény méticiho snimade (odporo-
vého tenzometru) mé& pii plusobeni vySsich
teplot az vice jak stonadsobné vét§i vliv tato
rudiva veli¢ina, nez méfena deformace. Jedni
se prfi tom o druh provoznich méfeni, pro
kterd zatim neni mozna ndhrada pievodniky
na jiném principu neZ je odporovy tenzometr.
Dosavadnimi zplsoby kompenzace byl tento
problém uspokojivé fefitelny pouze do teplot
cca 250 °C. P#i pouZiti nového zpusobu kom-
penzace s termoéldnkem jako kompenzaénim
snimacem je v8ak moZné rozsah kompenzace
vlivu provoznich teplot aZz nékolikandsobné
zvetsit.

PREDMET VYNALEZU

1. Zpusob kompenzace ruivé slozky signélu
méfticiho snimade mechanické veliiny po-
moci signdlu kompenzaéniho snimace ru-

§ivé velidiny, u kterého lze parametry kom-
penzace nastavit v prib&hu méfeni pro
kterykoliv zvoleny pracovni bod zkouse-



ného zafizeni, pri¢emZ k nastaveni para-
metrit kompenzace v klidovém pracovnim
bodé zkouseného zafizeni se vyuZiva pre-
dem zjisténych zavislosti signalu mériciho
snimace a signidlu kompenzaéniho snimace
na samotné rusivé veli¢iné tak, Ze se upra-
vuje pomér a smysl signalu kompenzaéniho
‘snimade a signdlu mérictho snimade, aby se

po slouceni obou zesilenych signall ve.

vystupnim signalu vyskytovala pouze zesi-
lend méfrena slozka signalu méficiho sni-
made, vyznadeny tim, Ze k nastavenf para-
metri kompenzace se vystupni signél de-
rivuje podle ¢asu po zméné pracovniho re-
Zimu zkouSeného zatizeni po odeznéni mé-
rené slozky signalu méficiho snimace, kdyZz
dozniva jesté jeho rusiva slozka, a od po-
klesu hodnoty této derivace na urcitou zvo-
lenou tUroven se nastavi pomér signilu
kompenzaéniho snimace k signélu méficiho
snimade tak, aby nastavenim velikosti
a smyslu signdlu kompenzaéniho snimace
byla hodnota derivace vystupniho signilu
nulova, nadem? se posunutim urovné sig-
nalu méfictho snimade nastavi i nulova
hodnota vystupniho signélu.

2. Zapojeni obvodii pro kompenzaci rusivé

slozky signalu méficiho snimaée podle bodu
1, u ného? je pripojen mérici snimaé pies
pristroj pro méftici snimaé na prvni vstup
sludovaciho ¢lenu, na jehoZz druhy vstup
je pres pristroj pro kompenzaéni snimaé
pfipojen kompenzaéni snimaé, pricemz vy-
stup sluéovaciho ¢lenu je pripojen na vstup
zdznamového zatizeni, vyznacené tim, Ze
vystup sluéovaciho €lenu (5) je zaroven pri-
pojen jednak na prvni vstup prvniho nulo-
vaciho zafizeni (7), pfipojeného svym vy-
stupem na druhy vstup piistroje pro mé-
Fici snimaé (3), a jednak pies derivacni ¢len
(8) na prvni vstup druhého nulovaciho za-
fizeni (9), pripojeného svym vystupem na
druhy vstup pristroje pro kompenzaéni
snimaé (4).

. Zapojeni podle bodu 2, vyznacené tim, Ze

vystup derivaéniho ¢lenu (8) je ptipojen
na vstup ovladaciho zafizeni pro nulovani
(10), které je svym prvnim vystupem pfi-
pojeno na druhy vstup prvniho nulovaciho
zafizeni (7). a svym druhym vystupem na
druhy vstup druhého nulovaciho zafi-
zeni (9).

2 vykresy
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