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Inventia se refera la un traductor de pozitie unghiulara absoluta si la o metoda de
masurare a deplasarii unghiulare, utile in constructia echipamentelor de masurare a spatiului
unghiular exprimat in numere de rotatii pe un domeniu foarte mare.

Sunt cunoscute constructiile unor traductoare de curss si pozitie unghiulara absoluts
utilizand cascade de traductoare analogice ciclic absolute in structurs serie, prin intermediul
unor transmisii mecanice demultiplicatoare, cu raport 1/10 care, pe langa o constructie com-
plicatd, numar mare de traductoare (cate unul pentru fiecare ordin de marime) cer si o
conversie dificila a semnalelor analogice de la fiecare traductor. Acestea au ins3 avantajul
ca informatia unghiulara este raportata la origine permanent si ¢a sunt imune la parazitarea
alimentarii electrice.

Mai sunt cunoscute sistemele de masurare a cursei unghiulare de tipul cascadelor
de indicatoare mecanice numerice cu roti dintate, cu indicarea numerica (vizuald) a
deplasarii exprimata in baza 10, care prezinta, in contextul inventiei, dezavantajul ca au o
rezolutie limitata inferior, comportare dinamica nesatisfacitoare la evolutia rapida a marimii
de masurat (din cauza transmisiilor discontinue), prelevare numai vizuals a masurarii,
constructie complicata.

O metoda simpla, folosita la controlul deplasarii unghiulare a surubului conducitor
in constructia masinilor-unelte cu comanda numerica, este aceea a utilizarii unui traductor
de rotatie incremental, cuplat la aceasta, si care furnizeaza impulsuri de deplasare unui
numarator electronic in care se contorizeaza echivalentul deplasarii. Chiar in cazul in care
caderea alimentarii nu altereaza continutul numaratorului, efectul cumulativ al impulsurilor
parazite (vibratii torsionale ale surubului sau rotirea acestuia cu partea electrica
nealimentata) cere initializarea sistemului prin deplasare periodica intr-o origine controlat
electromecanic.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in realizarea unui traductor de
pozitie unghiulard absolutd si in fundamentarea unei metode de masurare a deplasarii
unghiulare prin intermediul unui traductor de rotatie incremental.

Traductorul de pozitie unghiulara absoluta, conform inventiei, este alcatuit din cinci
numaratoare care pot fi initializate cu ajutorul unei structuri de roti dintate, avand capacitati
de numaérare diferite, iesire zecimald codats binar si intrare serie comuna atacati de
impulsurile de rotatie provenite de la un traductor de rotatie incremental, cuplabil rigid,
nepermanent, la axul conductor al structurii de roti dintate.

Metoda de masurare a deplasarii unghiulare inl&turs dezavantajele mentionate prin
aceea ca, pentru masurarea deplasarii si a pozitiei unghiulare se utilizeaza biunivocitatea
dintre continutul unor numéritoare electronice cu capacitati de numarare diferite, numeric
prime intre ele pana la un divizor comun 10 $i maxim apropiate doua cate doua, cu intrare
serie comund pentru impulsurile provenind de la un traductor incremental de rotatie, si
numarul total de impulsuri aplicat pe intrarea serie comun din momentul initializarii prin
stergere simultana (RESET), folosind o structurd mecanica de roti dintate, came si
traductoare de proximitate.

Traductorul de pozitie unghiulard absoluta $i metoda de masurare a deplasirii
unghiulare conform inventiei au urmétoarele avantaje:

- constructie simpla la un domeniu de masurare foarte mare cu sensibilitate de 0,001
rotatii, constanta pe tot domeniul de masurare (0-88261173) rotatii;

- posibilitatea stabilirii rapide a pozitiei fata de origine a axului 3 in cazul alterarii con-
tinutului numaratoarelor 28, 27, 26, 25 si 24 dupa cel mult 1,01 rotatii;

- functionarea in regim nepermanent permite separarea completd a BAD de CU,
aceasta pastrand sarcina supravegherii axului 3 f3ra sursa de alimentare a traductoarelor
de proximitate;
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- costul specific al traductorului este foarte redus daca un singur sistem de prelucrare
cu un singur BAD asistd mai multe configuratii CU.

- posibilitatea obtinerii numerice a rezultatului si a restrangerii/extinderii domeniului
de lucru prin modificari constructive simple.

Se da in continuare un exemplu de realizare a inventiei in legatura si cu fig. 1...6,
care reprezinta:

- fig.1, structura unui traductor de pozitie unghiulard absoluts;

- fig.2. - schema detaliu A din fig.1;

- fig.3. - schema detaliu B din fig.1;

- fig.4, schema logica si algoritm de prelucrare a marimilor de iesire din traductor,
pentru determinarea pozitiei unghiulare pe domeniul (0-969903) rotatii;

- fig.5, continuare de la fig.4;

- fig.6, algoritm de determinare a pozitiei unghiulare pentru un traductor pe domeniul
(0+88261173) rot.

Traductorul de pozitie unghiulara absoluta, conform fig.1, este constituit dintr-un
traductor de rotatie incremental TRI 1, care se ataseaz prin intermediul a dou3 semicuple
2, mecanice, rigide, nepermanente la un ax 3, la care se regaseste cursa unghiulara
controlata. Traductorul TRI 1 furnizeaza impulsuri de rotire (1000 imp/rot), impuls de nul si
doua semnale de discriminare sens de rotatie.

Pe axul 3 se monteaza o rotata dintata 4 avand 100 de dinti, aflati in angrenare con-
form fig.1 cu o roata dintata 5 cu 101 dinti, care se afla in angrenare cu o roata dintata 6
avand 99 dinti, care se afla in angrenare cu o roatd 7 avand 97 de dinti, care se afla in
angrenare cu o roata dintata 8 avand 91 de dinti.

Pe frontalul rotii 8 se dispune, conform detaliului B si vederii din K, din fig.1, o cama
de proximitate 9, care furnizeaza in situatia alinierii frontale (far3 contact, vezi detaliul B)cu
un traductor de proximitate inductiv fix 10 semnal de proximitate. Un traductor de proximitate
11 poate fi activat de o cam3 12, dispusa pe frontalul rotii 7, o caméa 13, montata pe roata
6, poate activa un traductor de proximitate 14, o cama 15, montata pe roata 5, poate activa
un traductor 16, un traductor 17 poate fi activat de o cama 18, montata pe roata 4.
Traductoarele de proximitate 10, 11, 14, 16 si 17 sunt fixe, se dispun unghiular (considerand
rotile libere la rotatie) in dreptul traiectoriei circulare a camelor 9, 12, 13, 15 si 18, si axial
conform detaliului B. Alinierea pe verticald a traductorilor tine de simplificarea reprezentarii.

Daca se considera camele de proximitate 9, 12, 13, 15 si 18 ca repere pe rotile co-
respunzatoare, a caror pozitie unghiulara este descrisa fata de originile materializate de
situatia alinierii cu traductoarele de proximitate corespunzitoare 10, 11, 14, 16 si 17,
conform fig.1 si detaliului B, de cétre unghiurile <+E, «D, «C, B si <A, atunci o configuratie
data a acestora (de exemplu, alinierea tuturor camelor cu traductoarele) se repeta dupa un
numar de rotatii la axul 3 egal cu cel mai mic multiplu comun al numerelor de rotatii (la
acelasi ax 3), dupa care fiecare dintre rotile 8, 7, 6 si 5 repetd o configuratie data (realizeaza
conjugatia) cu roata 4.

intre pozitiile unghiulare ale camelor 9, 12, 13, 15 si 18 si numarul de rotatii la axul
3, din momentut alinierii acestora cu traductoarele 10, 11, 14, 16 si 17 in originea sistemului,
exista biunivocitate strictd pe domeniul de lucru al traductorului de pozitie unghiulara
absoluta (domeniul de lucru este definit ca numar de rotatii la axul 3 intre doua alinieri
succesive ale tuturor camelor cu traductori de proximitate).

Maximul domeniului de masura al traductorului, conform inventiei, se obtine daca
numerele de dinti ale rotilor 5, 6, 7, si 8 sunt prime intre ele, formeaza perechi de numere
prime intre ele cu numarul de dinti ai rotii 4 si realizeaza maxima apropiere fata de acesta.
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in acest fel, capacitatea de numarare a traductorului apare ca produs al numerelor
de rotatii la axul 3, pentru realizarea conjugatiei doua cate doud (in fapt produsul numerelor
de dinti ale rotilor 5, 6, 7 si 8), adicd conform fig.1, prima noua aliniere simultan3 a
traductoarelor de proximitate cu camele survine dupa 91-97-99-101=88261173 rotatii. Pe
domeniul cuprins intre 0 $i 88261173 rotatii la axul 3, configuratia unghiulara «A, B, +C, ¢D,
+E, a camelor 18, 15, 13, 12 si 9 masurati conform sensului de rotatie al rotii respective,
determinata strict spatiului unghiular parcurs de axul 3, respectiv pozitia fata de origine.

Elementele nominalizate in acest stadiul al descrierii, mai putin traductorul TRI 1
alcatuiesc asa-numita configuratie de urmarire CU.

in continuare, se prezinta asa-numitul bloc de achizitie a datelor BAD.

Semnalul de proximitate al traductorului 17 este format de un formator de impuls Fi
19, al traductorului 16, de catre un formator 20, al traductorului 14, de catre un formator 21,
al traductorului 11 de catre un formator 22, al traductorului 10 de citre un formator 23.
Formatoarele 23, 22, 21, 20 si 19, in aceast3 ordine, asigura semnal de stergere pentru un
numarator 24, un numarator 25, un numarator 26, un numarator 27 si un numarator 28 care,
printr-un comutator 29, poate fi pus pe zero si prin impulsul de nul al TRI 1.

Dificultatea m&surérii unghiurilor A, ¢B, +C, +D si +E necesar determinarii pozitiei
fata de origine a axului 3 este inlaturata de faptul ca TRI 1, cu semicuplele 2 inchise, trimite
impulsurile de rotire catre intrarea serie a numaratorului 28 cu capacitatea de 1000 de
impulsuri, numit in continuare N1000, alctuit conform detaliului A dintr-o cascada serie de
trei numaréatoare electronice decadice cu iesire paralel, care este pus pe zero (RESET- -at)
prin intermediul formatorului de impulsuri 19, pe frontul crescitor al semnalului de
coincidentd a traductorului de proximitate 17 cu cama 18 de pe roata dintata 4 sau, prin
intermediul comutatorului 29, de catre frontul crescitor al impulsului de nul al traductorului
TRI1. Impulsurile de rotire ale traductorului TRI 1 sunt trimise siinspre intrarea serie a unui
numarator 30.

Transportul primei celule de numarare decadica din numaratorul 28 se constituie In
intrare serie pentru numaratorul 27, numit in continuare N101 0, pentru numaratorul 26, numit
in continuare N990, pentru numaratorul 25, numit in continuare N970 si pentru numaratorul
24 numit in continuare N910.

Continutul numaratoarelor N1000, N1010, N990, N970 si N910 se constituie in
numerele de impulsuri A2, A1, A3, A4 si A5 accesibile citirii pentru prelucrare, informatii
organizate sub forma a 3, 4, 3, 3 si 3 tetrade binare, fiecare tetrada continand expresia
zecimala codata binar a cate unei celule de numarare.

Numerele A1+A5 au tetrada cea mai putin semnificativa identica si provenind din
prima celulda de numarare decadicd a numaratorului N1000, prin aceasta ea apartinand
simultan tuturor celor cinci numaratoare.

Numarétorul 27 (N1010) are suplimentar celulei decadice comune inca trei celule
serie, o capacitate de 1010 impulsuri (intre 0 si 1009), este pus pe zero prin intermediul
formatorului 20 pe frontul crescator al semnalului de coincidenta frontala a traductorului de
proximitate 16 cu cama 15 de pe roata 5, la fiecare rotatie a rotii 5, deci dupa 1,01 rotatii la
axul 3, deci dupa fiecare 1010 impulsuri date de traductorul TRI 1, starea 1010 devine
automat zero.

Numaratorul 26 (N990) are inca doua celule decadice, o capacitate de 1000
impulsuri, este pus pe zero prin intermediul formatorului 21 pe frontul crescator al semnalului
de coincidenta frontald a camei 13 cu traductorul 14 de pe roata 6 la fiecare 0,99 rotatii la
roata 4, deci dupa fiecare 990 impulsuri date de TRI 1, starea 990 devine automat zero.
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Numaratoarele 25 (N970) si 24 (N910) au fiecare suplimentar cate dous celule
decadice, pot fi RESET-ate folosind formatoarele 22 si 23 de catre semnalele date de catre
traductoarele 11 respectiv 10, activate in aceleasi conditii de camele 12 respectiv 9, dupa
fiecare 970 respectiv 910 impulsuri date de TRI (starile 970 respectiv 910 devin automat
zero).

Asocierea dintre numerele de dinti ale rotilor implicate si numaratoare prin intermediul
camelor si traductoarelor de proximitate care asigura RESET-are este dominata de existenta
raportului 10 intre numarul maxim de impulsuri in numarator si numarul de dinti.

Configuratia de urmarire CU este separabila de blocul de achizitie a datelor BAD la
nivelul cuplajului 2 si a unei cuple electrice 31.

in continuare, se prezinta metoda de masurare a deplasarii si a pozitiei unghiulare.

Sa presupunem acoperitor ca axul 3 se roteste mereu in acelasi sens, sau daca fsi
schimba sensul, angrenajele lucreaza fara joc, respectiv camele de proximitate nu au
dimensiune fizica care sa implice un raport intre durata semnalelor de coincidenta a camelor
cu traductoarele de proximitate si timpul de rotire corespunzator unui impuls al traductorului
TRI 1 supraunitar (aspecte ale caror efecte asupra constructiei din fig. 1 nu fac obiectul
inventiei).

in aceste conditii exista biunivocitate intre pozitiile unghiulare <A, ¢B, «+C, «D si tE
ale camelor 18, 15, 13, 12 si 9 si continutul numaratoarelor 28, 27, 26, 25 si 24, in fapt
efectudndu-se astfel actiunea de masurare a unghiurilor <A, ¢+B, «C, +D, «E si exprimarea
lor in echivalent numeric prin numerele de impulsuri A2, A1, A3, A4, A5.

Dublarea in echivalent mecanic data de rotile 4, 5, 6, 7 si 8 si echipamentul lor a
functiilor numaratoarelor 28, 27, 26, 25 si 24, (presupunand ca acestea, evident la o
constructie mai complicata, s-ar autoRESET-a dupa 1000, 1010, 990, 970 respectiv 910
impulsuri), are sens pentru realizarea calitatii de baza a traductorului de pozitie unghiulara
absoluta conform inventiei, legata de faptul ca stabilitatea pozitiei unghiulare a axului 3 fata
de origine, definita anterior, la vicierea continutului numaratoarelor 28, 27, 26, 25 si 24 se
face prin restaurarea acestora dupa cel muit 1,01 rotatii la axul 3, evitindu-se deplasarea
in origine, inoperanta pentu numere de rotatii foarte mari.

Mai interesant este faptul ca atunci cand nu este necesara supravegherea
permanenta a cotei unghiulare a axului 3, evolutia acestuia poate fi controlata exclusiv de
catre rotile in angrenare 4 (22), 5 (Z1), 6 (Z3), 7 (Z4), 8 (Z5), fapt ce permite separarea
completa a celor doua parti ale traductorului de pozitie unghiulara absoluta, amintite anterior
si evidentiate prin linie intrerupta in fig.1, adica a configuratiei de urmarire CU si a bloclui de
achizitie a datelor BAD la nivelul cuplajului 2 pentru traductorul TRI 1 si a cuplei 31 pentru
intrarile in formatoarele de impuisuri 19, 20, 21, 22 si 23.

Blocul BAD volant poate deservi mai multe configuratii CU, pozitia dupa cel mult 1,01
rotatii la acesta, din momentul inchiderii cuplei 31 si a semicuplajelor 2, adica dupa ce a
intervenit cel putin o RESET-are a tuturor numaratoarelor 28, 27, 26, 25 si 24, fapt ce
valideaza citirea numerelor de impulsuri A1, A2, A3, A4 si AS5.

Pana in momentul validarii citirii, sarcina controlului deplasarii este preluata de
numaratorul NPF 30 (numarator de la punerea in functiune) a carui iesire numerica O este
folosita pentru determinarea pozitiei unghiulare din momentul atasarii BAD la CU.

Sarcina prelucrarii informatiilor numerice A2, A1, A3, A4 si A5 respectiv O poate fi
preluata de catre un sistem de calcul cu microprocesor care pe baza biunivocitatii acestora
cu pozitia unghiulara fata de origine a axului 3, exprimata numeric si aproximata prin lipsa
la a treia zecimala, o poate determina conform algoritmului expus in fig.4, 5 si 6.
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In fig.4 si 5 se prezintd schema logica a algoritmului de determinare a pozitiei
unghiulare a axului 3 pentru un traductor de pozitie unghiulara absoluta pe domeniul cuprins
intre zero si 969903 rotatii (adicd 97-99-101, roata 8 $i numaratorul 24 nefiind necesare),
care presupune si un dialog partial al sistemului de calcul cu BAD. in fig.6 se prezinta numai
algoritmul dependetei dintre A1, A2, A3, A4 $i A5 cu spatiul unghiular la axul 3 pentru un
traductor de pozitie conform fig.1 pe domeniul cuprins intre zero si 88261173 rotatii.

Se dau mai jos semnificatiile etichetelor de comentariu atasate diverselor etape ale
schemei din fig.4 si 5.

C1 - se lucreaza in regim de achizitie programului date din BAD.

C2 - pentru testare la implementarea programului sau periodic se simuleaza date
achizitionale din BAD.

C3 - TRI cuplat permanent la axul 3 al rotii 4 (Z2), comutatorul 29 in pozitia
superioara face inutila prezenta camei 18 si a traductorului de proximitate 17.

C4 - BAD si CU din fig.1 sunt separabile, comutatorul 29 obligatoriu in pozitia
inferioara, cu 17 activat de 18.

C5 - simularea unei cote unghiulare oarecare, ca numar de rotatii, cu trei zecimale
in domeniul (0-969903).

C6 - se simuleaza numerele de impulsuri A1, A2, A3, A4 asociate cotei unghiulare
N. Functia INT(x) face aproximarea prin lipsa la partea intreaga a argumentului.

C7 - se simuleaza continutul O al numaratorului NPF 30 care contabilizeazad numarul
de impulsuri (cel mult 1009) din momentul inchiderii cuplelor 2 si 31 pana in momentul
validarii continutului A1-A4 al numaratoarelor 28, 27, 26 $i 25. Functia MAX(x,y,z,w) alege
argumentul maxim.

C8 - recomandabil la punerea in functiune de parcurs traseul DA.

C9, C10 - inchidere si confirmare manuala a inchiderii semicuplajelor 2.

C11 - agteptare incepere rotire (posibil manuald) a CU.

C12 - la primul impuls, de catre sistemul de prelucrare al datelor.

C13 - orice schimbare de sens de rotatie la axul 3 trebuie insotita de restaurare in
regim J3 a continutului numaratoarelor (dacid acestea lucreaza numai la umplere si
considerand dimensiunile camelor de proximitate neglijabile).

C14 - creste cu unu continutul NPF la fiecare impuls de rotire furnizat de TRI,
realizare pe cale cablata in BAD.

C15 - numaratoarele puse pe zero cel putin o data, testare de catre sistemul de
prelucrare a datelor a semnalului Control RESET numaratoare din fig.1. Daca Da blocheaza
NPF.

C16 - orar (Clock Wise) presupunand ca in aceasta spatiul unghiular la axul 3 creste
numeric.

C17 - sau in cazul in care BAD este volant, dintr-o memorie, o dati cu codul de
identificare al CU.

C18 - cota actuala este corespunzitoare momentului validarii citirii datelor A1, A3,
A2 si A4.

C19 - daca axul 3 se roteste in continuare, certitudinea cotei curente este asigurata
numai de rularea completa a programului in timpul dintre doua impulsuri de rotatie succesive
ale TRI.

C20 - numai daca s-a iesit cu DA din C8 si C13.

Valorile numerice trecute intre paranteze in vecinatatea blocurilor din schemele logice
corespund unui exemplu de calcul. -

Pentru fig.4 si 5 se considera regimul J3.
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Metoda de masurare a deplasarii unghiulare care utilizeaza un traductor de pozitie,
conform inventiei, foloseste biunivocitatea dintre continutul unor numaratoare electronice cu
intrare serie comuna, avand capacitati de numarare diferite, numeric prime intre ele pana
la un divizor comun 10 si maxim apropiate doua cate doud, de 1010, 1000, 990, 970 si 910
impulsuri $i numarul total de impulsuri aplicate pe intrarea serie comuna, pe domeniul O-
88261173 din momentul initializ&rii prin stergere simultana a numaratoarelor, in acest scop
blocul de achizitie date se ataseaza configuratiei de urmarire prin nigte semicuplele 2 si o
cupla electrica 31, asigurandu-se incarcarea cu impulsuri unor a numéaratoare 28, 27, 26, 25,
24 si 30 al caror continut A2, A1, A3, A4, A5 si O, validat dupa prima RESET-are a tuturor
numaratoarelor prin niste formatoare 19, 20, 21, 22 si 23, este accesibil unei structuri de
calcul cu algoritm definit pentru precizarea pozitiei unghiulare. intre pozitia unghiutara a
axului 3 fata de origine, cota curenta Nc si numerele de impulsuri A2, A1, A3, A4 si A5 din
numaratoarele 28, 27, 26, 25 si 24 existd biunivocitate care este descrisd in sensul
mentionat de relatia:

Nc=A(19)-969903+9999-A(17)+101-A(14)+A(10)+T+A(2)/1000

Traductorul de pozitie unghiulard absolutd si metoda de masurare a deplasarii
unghiulare se poate utiliza in:

- constructia sistemelor de masurare a pozitiei unghiulare absolute in cadrul
sistemelor de tip “creste continuu" pentru contorizarea spatiului, debitelor, energiei etc. BAD
volant asista mai multe configuratii de urmarire, are suplimentar memorie de date si memorie
de cod identificate CU;

- echiparea lanturilor cinematice de avans ale masinilor unelte;

- constructia programatoarelor de cursa sau functie de cursa.

Un anume continut al numaratoarelor din BAD, deci o anume pozitie a axului 3, poate
genera un semnal de stare utilizabil in acest scop.

Revendicari

1. Traductor de pozitie unghiulara absoluta caracterizat prin aceea ca este alcatuit
din numaratoarele (27, 28, 26, 25 si 24) avand capacitatile de numarare de 1010, 1000, 990,
970 si 910 impulsuri cu iesire zecimala binar, concretizata in numerele de impulsuri (A1, 12,
A3, A4 si AS5), cu intrare serie pe celula decadica cea mai putin semnificativa a numaratorului
(28) al carei transport este intrare serie comuna celorlalte numaratoare atacatd de
impulsurile de rotatie prevenite de la un traductor de rotatie incremental (1) cuplabil la un ax
(3) a cérui evolutie unghiulara se controleaza, printr-un cuplaj (2) nepermanent si rigid.

2. Traductor de pozitie unghiulara absoluta, conform cu revendicarii 1, caracterizat
prin aceea ca pe axul (3) se monteaza o roata dintata (4) cu 100 dinti in angrenare cu niste
roti (5, 6, 7 si 8) cu numerele de dinti prime i maxime apropiate intre ele de 100, 99, 97 si
91, prin aceea ca pe frontalele lor se monteaza niste came de proximitate (18, 15, 13, 12 si
9) care pot activa la aliniere frontala fara contact niste traductoare de proximitate (17, 16, 14,
11 si10) al caror semnal trecut prin formatoarele de impuls (19, 20, 21, 22 si 23) este utilizat
pe frontul de acelasi sens pentru materializarea originii traductorului de pozitie unghiulara
absoluta, semnal simultan pe toate traductoarele de proximitate, pentru restaurarea
continutului numaratoarelor (28, 27, 26, 25 si 24), precum si pentru definirea capacitatii de
numarare a acestora.

3. Traductor de pozitie unghiulard absolutd, conform cu revendicarile 1 si 2,
caracterizat prin aceea ca rotile dintate in angrenare (4, 5, 6,7 s 8), avand camele de
proximitate (18, 15, 13, 12 si 9) impreuna cu traductoarele de proximitate corespunzatoare
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(17, 16, 14, 11 si 10), alcituiesc partea denumiti configuratie de urmarire care asista
permanent axul (3), iar formatoarele de impulsuri (19, 20, 21, 22 si 23), care intermediazi
stergerea numaréatoarelor (28, 27, 26, 25 si 24) alcatuiesc impreuna cu acestea, cu
numaratorul (30) si cu traductorul de rotatie incremental (1) partea denumita bloc de achizitie
date; cele doua parti sunt separabile la nivelul cuplei electrice (31) si a cuplajului (2), prin
aceasta un singur bloc de achizitie date putand controla mai multe configuratii de urmarire,
pozitia axului (3) putand fi determinata dupa cel mult 1,01 rotatii ale acestuia din momentul
inchiderii cuplei (31) si a cuplajului (2) si exprimata ca aproximare prin lipsa la a treia
zecimald a numarului de rotatii fatd de origine pe un domeniu ce poate fi variat prin
modificarea numarului de roti dintate din configuratia de urmarire si a numaératoarelor
asociate din blocul de acizitie a datelor.

4. Metoda de mésurare a deplasérii unghiulare care utilizeaz3 un traductor de pbzitie
conform revendicarii 1 caracterizata prin aceea ca, pentru masurarea deplasarii si a pozitiei
unghiulare se foloseste biunivocitatea dintre continutul unor numaratoare electronice cu
intrare serie comund, avand capacitati de numarare diferite, numeric prime intre ele pana
la un divizor comun 10 si maxim apropiate doua cate dous, de 1010, 1000, 990, 970 si 910
impulsuri $i numarul total de impulsuri aplicate pe intrarea serie comuna, pe domeniul 0-
88261172999 din momentul initializarii prin stergere simultand a numaratoarelor, in acest
scop blocul de achizitie date se ataseaza configuratiei de urmarire prin nigte semicuplele (2)
$i 0 cupla electrica (31) asigurandu-se incircarea cu impulsuri unor a numarstoare (28, 27,
26, 25, 24 5i 30) al caror continut (A2, A1, A3, A4, A5 si 0), validat dupé prima RESET-are
a tuturor numaratoarelor prin niste formatoare (19, 20, 21, 22 si 23) este accesibil unei
structuri de calcul cu algoritm definit pentru precizarea pozitiei unghiulare.

5. Metoda de masurare a deplasarii unghiulare conform revendicarii 4, caracterizata
prin aceea cd, intre pozitia unghiulard a axului (3) fatd de origine, cota curentd Nc si
numerele de impulsuri (A2, A1, A3, A4 si A5) din numaratoarele (28, 27, 26, 25 si 24) exista
biunivocitate care este descrisa in sensul mentionat de relatia:

Nc=A(19)-969903+9999-A(17)+101-A(14)+A(1 0)+T+A(2)/1000

Presedintele comisiei de examinare: ing. Cornea Lavinia
Examinator: fiz. Radu Robert
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