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@ Uklad elektryczny cyfrowego korektora
falowych bt¢déw dynamicznych, znamienny
tym, ze sklada si¢ z wtérnika emiterowego (1)
bezposrednio polgczonego z cyfrowym suma-
torem (4), a posrednio poprzez rejestr prze-
suwny (2) i wzmacniacz (3) jest rOwniez polg-
czony z pierwszym cyfrowym sumatorem (4),
ktorego wyjscie jest polaczone z drugim cyfro-
wym sumatorem (5), ktorego wyjscie jest pola-
czone z wyjéciowym wtérnikiem emiterowym
(8) oraz poprzez rejestr przesuwny (7) i
wzmacniacz (6) jest polaczone z ujemnym
wejsciem drugiego cyfrowcgo sumatora (5).
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Uktad elektryczny cyfrowego korektora falowych blt¢déw dynamicznych

Zastrzezenie patentowe

Uktad elektryczny cyfrowego korektora falowych bt¢gdéw dynamicznych, znamienny tym, ze
skiada si¢ z wtérnika emiterowego (1) bezposrednio potgczonego z cyfrowym sumatorem (4), a
posrednio poprzez rejestr przesuwny (2) i wzmacniacz (3) jest rOwniez polaczony z pierwszym
cyfrowym sumatorem (4), ktérego wyjscie jest polaczone z drugim cyfrowym sumatorem (5),
ktérego wyjscie jest polgczone z wyjsciowym wtérnikiem emiterowym (8) oraz poprzez rejestr
przesuwny (7) i wzmacniacz (6) jest potaczone z ujemnym wej$ciem drugiego cyfrowego sumatora
(3

* %k ¥

Przedmiotem wynalazku jest uklad elektryczny cyfrowego korektora falowych bigdéw dyna-
micznych mininalizujagcego wptyw fal odbitych odpowierzchni granicznych na wyniki pomiaréw
sity szybkozmienne;j.

W znanych dotychczas ukladach realizowana jest korekcja btgdéw dynamicznych uktadéw o
statych skupionych, nie uwzgledniajgca fal odbitych charakterystycznych dla obiektéw o statych
rozlozonych na okreslonej dlugodci.

Znany jest z polskiego opisu patentowego nr 118 428 spos6b eliminacji fal odbitych w clemen-
cic spr¢zystym czujnika do pomiaru sit szybkozmiennych, ktory charakteryzuje si¢ tym, ze brzeg
elementu sprezystego dopasowuje si¢ falowo do podstawy, aby mechaniczna impedancja mocowa-
nia brzegu elementu sprezystego do podstawy byla réwna mechanicznej impedancji falowej ele-
mentu sprezystego czujnika sity.

Praktyczna realizacja mechanicznego dopasowania falowego napotyka na znaczne trudnosci,
poniewaz producenci nie podaja wartosci impedancji mechanicznej falowej wytarzanych przez
siebie przetwornikOw sity. Potrzeba mechanicznego dopasowania falowego uktadu mechanicznego
nie jest powszechna nawet wéréd metrologéw.

Uklad elektryczny wedhug wynalazku sktada si¢ z wtérnika emiterowego, ktdrego wyjécie jest
bezposrednio potgczone z sumatorem cyfarowym, a posrednio poprzez rejestr przesuwny i wzmac-
niacz jest réwniez potaczona z pierwszym cyfrowym sumatorem. Wyjscie tego sumatora jest
potaczone z drugim sumatorem, ktérego wyjscie jest potaczone z wyjsciowym wtérnikiem emite-
1OWym Oraz poprzez rejestr przesuwny i wzmacniacz jest potaczone z ujemnym wejsciem drugiego
sumatora cyfrowego.

Uktad wedlug wynalazku umozliwia minimalizacjg wptywu fal odbitych od powierzchni
brzegowych obiektu przy pomiarach sity szybkozmiennej w przypadku mechanicznego dopasowa-
nia falowego korca elementu sprezystego do obiektu. Zaletg tego uktadu jest mozliwos¢ zadania
dowolnych (w okreslonym przedziale) wartosci czasu opdznicnia.

Dzi¢ki zastosowaniu rejestréw przesuwnych eliminuje si¢ digama napigcia jakie powstaja
wewngtrz poszczegdlnych ogniw analogowej linii op6zniajacej (linii dtugiej) i znaczaco zmniejsza
si¢ ttumienic opdznionej fali napigcia. Korektor cyfrowy moze korygowaé wyniki pomiaréw
szybkozmicnnej sity w obiektach o dowolnej dlugosci, co climinuje podstawowa wade jaka ma
korcktor analogowy.

Przedmiot wynalazku jest blizej objasniony na przykladzie wykonama pokazanym na
rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia model fizyczny obicktu, a fig. 2 - schemat blokowy uktadu
korektora cyfrowego.

Obickt o transmitancji operatorowej G(x,s) réwnej
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gdzie F(O,s) jest sila dziatajgca na poczatek smuktego obiektu o diugosci I; M,N sg wspéiczynni-
kami odbicia fal odpowiednio od poczatku i konca obiektu, x jest wspotrzgdng okreslajaca
polozenie na obickcie np. tensometrycznego czujnika sity; 0 <x <1 y jest wspélczynnikiem przeno-
szenia obiektu.

Uklad korektora zawiera wtérnik emiterowy 1 minimalizujacy pobdér mocy z tensometry-
cznego czujnika sity C oraz wtérnik emiterowy 8minimalizujacy pobdr mocy z korektora podczas
pomiaru napigcia skorygowanego Ux(x, s). Napigcie U(x, s) z czujnika sity C poprzez wtérnik 1 jest
podane na cyfrowy sumator 4 bezposrednio oraz posrednio rejestr przesuwny 2 o czasie opéznienia
71 = 2yli wzmacniacz pomiarowy 3 o wzmocnieniu (-MN). Napigcie z sumatora 4 podane jest na
cyfrowy sumator 5. Napigcie wyjéciowe z sumatora S poprzez rejestr przesuwny 7 o czasie opdZnie-
nia 72 = 2(1-x)y i wzmacniacz pomiarowy 6 o wzmocnieniu N podane jest ze znakiem minus
sumator 5. Mozna wykazaé, ze ukiad tego korektora realizuje transmitancj¢ operatorows.
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U (x, s) 1+ N.e-2(l-x)()4

u, (x, s)
K(x,s] - K X, S

Laczac szeregowo obiekt (fig. 1) i korektor (fig. 2), skorygowane napigcie na wyjéciu korektora
wynosi Uk(x,s) = U(x,s) * K(x,s) = F(O,s) - G(x,s) - K(x,s) = F(O,s)
Dokonujac odwrotnej transformacji Laplace’a otrzymano

Uk(x, t) = F(O, t),
to znaczy, ze czasowy przebieg napigcia wyjSciowego korektora jest réwny przebiegowi sily
dzialajgcej na poczatek obiektu. Natomiast przebieg napigcia U(x, t) znaczaco rézni si¢ od prze-
biegu sity F(O, t).
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