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(57) U k ład  elektryczny cyfrow ego k o re k to ra  
falow ych błędów  dynam icznych , znamienny 
tym , że sk ład a  się z w tó rn ika em iterow ego (1) 
bezpośredn io  po łączonego z cyfrow ym  su m a-
to rem  (4), a pośredn io  poprzez rejestr p rze-
suw ny (2) i w zm acniacz (3) jes t rów nież p o łą -
czony z pierw szym  cyfrow ym  su m ato rem  (4), 
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wym  su m ato rem  (5), k tó rego  wyjście jest p o łą -
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(8) o raz  p o p rzez  re jestr p rzesuw ny  (7) i 
w zm acniacz (6) jest po łączone z ujem nym  
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Układ elektryczny cyfrowego korektora falowych błędów dynamicznych

Z a s t r z e ż e n i e  p a t e n t o w e

Układ elektryczny cyfrowego k o rek to ra  falowych błędów  dynam icznych, znamienny tym, że 
sk łada się z w tórn ika  em iterow ego (1) bezpośrednio połączonego z cyfrowym sum atorem  (4), a 
pośredn io  poprzez rejestr przesuw ny (2) i wzmacniacz (3) jest również połączony z pierwszym 
cyfrowym  sum ato rem  (4), k tórego  wyjście jest po łączone z drug im  cyfrowym sum ato rem  (5), 
k tórego  wyjście jest po łączone z wyjściowym wtórnikiem  em iterow ym  (8) oraz poprzez rejestr 
przesuwny (7) i wzmacniacz (6) jest połączone z u jem nym  wejściem drugiego cyfrowego su m ato ra

Przedm iotem  w ynalazku jest układ elektryczny cyfrowego ko rek to ra  falowych błędów d y n a-
micznych mininalizującego wpływ fal odbitych odpow ierzchni granicznych na wyniki pom iarów  
siły szybkozmiennej.

W znanych dotychczas uk ładach  realizowana jest korekcja  błędów dynam icznych układów  o 
stałych skupionych, nie uwzględniająca fal odbitych charakterystycznych dla obiektów o stałych 
rozłożonych na określonej długości.

Znany  jest z polskiego opisu  paten tow ego  nr 118428 sposób  eliminacji fal odbitych w elem en-
cie sprężystym czujnika d o  pom iaru  sił szybkozmiennych, k tó ry  charakteryzuje się tym, że brzeg 
elem entu  sprężystego dopasow uje  się falowo do podstaw y, aby m echaniczna impedancja m ocow a-
nia brzegu elem entu sprężystego do  podstaw y była rów na mechanicznej impedancji falowej ele-
m entu  sprężystego czujnika siły.

Praktyczna realizacja m echanicznego dopasow ania  falow ego napo tyka  na znaczne trudności,  
poniew aż producenci nie p o d a ją  wartości impedancji mechanicznej falowej wytarzanych przez 
siebie przetw orników  siły. Po trzeba  mechanicznego dopasow an ia  falowego układu mechanicznego 
nie jest powszechna nawet wśród metrologów.

U kład  elektryczny według wynalazku składa się z w tórn ika  emiterowego, którego wyjście jest 
bezpośrednio  połączone z su m ato rem  cyfarowym, a pośredn io  poprzez  rejestr przesuwny i wzm ac-
niacz jest również po łączona  z pierwszym cyfrowym sum atorem . Wyjście tego su m ato ra  jest 
połączone z drugim  sum ato rem , którego wyjście jest po łączone z wyjściowym wtórnikiem  emite- 
tow ym  oraz poprzez rejestr przesuwny i wzmacniacz jest połączone z ujemnym wejściem drugiego 
sum ato ra  cyfrowego.

U kład  według w ynalazku  umożliwia minimalizację wpływu fal odbitych od powierzchni 
brzegowych obiektu  przy pom iarach  siły szybkozmiennej w p rzypadku  mechanicznego d o p aso w a-
nia falowego końca elem entu sprężystego do  obiektu. Zale tą  tego układu jest możliwość zadania 
dowolnych (w określonym  przedziale) wartości czasu opóźnienia .

Dzięki zastosow aniu  rejestrów przesuwnych eliminuje się d rg ania napięcia jakie powstają 
wewnątrz  poszczególnych ogniw analogowej linii opóźniającej (linii długiej) i znacząco zmniejsza 
się tłumienie opóźnionej fali napięcia. K orektor cyfrowy może ko iygow ać wyniki pom iarów  
szybkozmiennej siły w obiek tach  o dowolnej długości, co eliminuje podstaw ow ą wadę jak ą  ma 
ko rek to r  analogowy.

P rzedm iot w ynalazku jest bliżej objaśniony na przykładzie w ykonania pokazanym  na 
rysunku, na k tórym  fig. 1 przedstawia model fizyczny ob iek tu ,  a fig. 2 - schemat blokowy układu 
korek to ra  cyfrowego.

Obiekt o transm itancji  operatorow ej G(x,s) równej

(5)

* * *
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gdzie F (O ,s) jest siłą działa jącą na początek  sm ukłego ob iek tu  o długości 1; M ,N  są w spółczynni-
k am i odbicia fal odpow iedn io  od  p o czą tk u  i końca o b iek tu , x je s t w spółrzędną określa jącą  
po łożenie na obiekcie np. tensom etrycznego  czujnika siły; 0 ≤ x ≤1 γ je s t w spółczynnikiem  p rzen o -
szenia obiektu.

U kład  k o rek to ra  zaw iera w tó rn ik  em iterow y 1 m inim alizujący p o b ó r m ocy z tensom etry -
cznego czujnika siły C  o raz  w tó rn ik  em iterow y 8m inim alizujący p o b ó r m ocy z k o rek to ra  podczas 
p o m ia ru  napięcia skorygow anego Uk(x, s). N apięcie U (x, s) z czu jn ika siły C poprzez w tórn ik  1 jest 
p o d an e  na cyfrowy su m ato r 4 bezpośredn io  o raz  p o śred n io  re jestr przesuw ny 2 o  czasie opóźn ien ia 
τ1 =  2γl i w zm acniacz pom iarow y 3 o  w zm ocnieniu (-M N ). N apięcie z su m ato ra  4 p o d an e  jest na 
cyfrow y sum ato r 5. N apięcie wyjściowe z su m ato ra  5 poprzez re jestr p rzesuw ny 7 o czasie opóźn ie-
nia τ2 — 2 (1-x)γ i w zm acniacz p om iarow y  6 o  w zm ocnieniu N  p o d an e  jest ze znakiem  m inus 
su m ato r 5. M ożna w ykazać, że u k ład  tego k o rek to ra  realizuje transm itancję  operato row ą.

Ł ącząc szeregow o o b iek t (fig. 1) i k o re k to r  (fig. 2), skorygow ane napięcie na wyjściu k o rek to ra  
w ynosi U k(x,s) =  U(x,s) • K (x,s) =  F (O ,s) • G (x,s) • K (x,s) =  F (O ,s)
D o k o n u jąc  odw rotnej transfo rm acji L aplace 'a  o trzym ano

Uk(x, t) =  F (O , t),
to  znaczy, że czasow y przebieg  napięcia  wyjściowego k o rek to ra  jes t rów ny przebiegow i siły 
działającej na początek  ob iek tu . N a to m iast przebieg napięcia U(x, t) znacząco różni się od  prze-
biegu siły F (0 , t).
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