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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest urzagdzenie pomiarowe do wyznaczania srednicy kota pojazdu be-
dacego w ruchu, wykorzystujgce jednoznaczny zwigzek matematyczny pomiedzy $rednicg kota
a szczeling pomiedzy przetwornikiem indukcyjnym przemieszczenia i krzywka, potaczong z osig obro-
tu dzwigni obrotowej, ktérej jeden koniec $lizga sie po biezni kota bedgcego w ruchu.

Istniejgce urzadzenia pomiarowe do wyznaczania srednicy kot wykorzystujg gtowice laserowe
i metody triangulacyjne. Wymaga to zastosowania trzech gtowic laserowych i rbwnoczesnego pomiaru
w trzech punktach biezni kota. Na podstawie zmierzonych wspéirzednych w trzech punktach oblicza
sie, drogg przeksztatcen trygonometrycznych, srednice kota. W sposobie tym ograniczona jest do-
ktadnos¢, wynikajaca z laserowej metody wyznaczania wspotrzednych punktéw kota (z niekorzystnego
wptywu stanu biezni kota na jako$¢ odbitej wigzki laserowej).

Urzadzenie pomiarowe wedtug wynalazku, charakteryzuje sie tym, ze sktada sie z dzwigni obro-
towej, ktorej jeden koniec styka sie z bieznig kota bedgcego w ruchu i z krzywki potagczonej z osig
obrotu dzwigni obrotowej oraz z przetwornika indukcyjnego przemieszczenia usytuowanego pod
krzywka.

Przedmiot wynalazku przedstawiono na rysunku, ktéry przedstawia usytuowanie dzwigni obro-
towej, usytuowanie krzywki oraz usytuowanie przetwornika indukcyjnego wzgledem kota bedacego
w ruchu.

Urzadzenie pomiarowe sktada sie z dzwigni obrotowej (2), ktérej jeden koniec styka sie z biez-
nig kofa (5) bedacego w ruchu i z krzywki (1) potaczonej z osig obrotu (3) dzwigni obrotowej (2) oraz
z przetwornika indukcyjnego przemieszczenia (4) usytuowanego pod krzywka (1).

Wyznaczanie $rednicy polega na tym ze znajdujaca sie na drodze przejazdu kota dzwignia ob-
rotowa, w wyniku styku jednego z jej koncéw z bieznig poruszajgcego sie kota, obraca o0s$ (3) z ktorg
zwigzana jest krzywka (1), co zmienia szczeling powietrzng X pomiedzy krzywka (1) a przetwornikiem
indukcyjnym przemieszczenia (4). Wielko$¢ szczeliny X zalezy od $rednicy kota i predkosci z jaka to
koto sie porusza. Na podstawie przeksztatceh trygonometrycznych mozliwe jest obliczenie srednicy
kota D jako funkcji szczeliny X mierzonej przez przetwornik indukcyjny przemieszczenia i pozostatych
cech geometrycznych dzwigni z nastepujacej zaleznosci:

_ Vt(L —h)(Vt + (V) — [2(1 — sin (X /k))?
b= 2(1 — sin (X/k))?

gdzie:

D - $rednica kofa,

X - szczelina pomiedzy przetwornikiem indukcyjnym a krzywka,

k - stata krzywki [m/rad],

V - predkos¢ liniowca poruszajgcego sie kota,

L - dlugos¢ dzwigni obrotowej, h - odlegto$¢ punktu obrotu dzwigni od jezdni,

t - czas pomiaru kata obrotu dzwigni od momentu zetknigcia sie dzwigni z bieznig kofa.

Zastrzezenie patentowe

Urzadzenie pomiarowe do wyznaczania srednicy kota pojazdu bedgcego w ruchu, znamienne
tym, ze sktada sie z dzwigni obrotowej (2), ktérej jeden koniec styka sie z bieznig kota (5) bedacego
w ruchu i z krzywki (1) potaczonej z osig obrotu (3) dzwigni obrotowej (2) oraz z przetwornika induk-
cyjnego przemieszczenia (4) usytuowanego pod krzywka (1).
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Rysunek

Kierunek ruchu
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