
  

Cyfrowe urządzenia do pomiaru 
przesunięcia liniowego i kątowego



  



  



  



  



  



  



  



  



  



  

   Tarcza kodowa składa się z n pierścieni. 
Maksymalna wartość wynosi 2 do potęgi n jak 
w kodzie binarnym. Tu zastosowany został kod 
Gray'a. Jego zaletą jest fakt, że zmiana 
odczytanego stanu przy obrocie tarczy przed 
układem optycznym ze źródłem światła i 
fotoelementami dokonuje się zawsze o jeden.



  



  

  Induktosyn – liniał pomiarowy

      Liniał składa się z dwóch elementów. Pierwszym jest liniał zawierający jedno uzwojenie meandrowe 1. 
Drugim jest suwak, na którym znajduje się przynajmniej dwa uzwojenia meandrowe 2 i 3, przesunięte 
względem siebie o o wartość λ/4(gdzie λ – podziałka induktosynowa). Uzwojenia liniału i suwaka 
wykonywane są najczęściej przez wytrawienie lub napylenie (na listwie lub taśmie) meandra, jako  
przewodzące ścieżki, oddzielonej warstwą izolatora od niemagnetycznego materiału. W celu eliminacji 
sprzężenia pojemnościowego powierzchnię suwaka pokrywa się np. folią aluminiową. W 
induktosynowych układach pomiarowych uzwojenia suwaka Uc i Us2zasilane są napięciem 
sinusoidalnym o częstotliwości 1 do 10 kHz. Napięcia te wytwarzają pole magnetyczne, które w 
uzwojeniu liniału indukuje napięcie Uwy.

 



  

Przebieg sygnałów wyjściowych w induktosynowym układzie pomiarowym.

„Induktosyny  liniowe  posiadają  uzwojenia  o podziałce  metrycznej,  wynoszącej  najczęściej   

 λ = 2 mm lub calowej λ = 0.1 ̋ ; 0.2” [26]. Dzięki interpolacji można  uzyskać  rozdzielczość  
układu  induktosynowego,  wynoszącą  5,  2  a  nawet  1  μm. Dokładność induktosynów  
liniowych  wzrasta  z  liczbą  i  długością  przewodów,  między  którymi  powstaje  zjawisko 
wzajemnej  indukcji.



  

Magnetostrykcyjny czujnik poziomu 
cieczy



  

Metoda pomiarowa zilustrowana na rysunku wykorzystuje 
efekt magnetostrykcyjny i jest  praktycznie niezależna od 
temperatury. Wewnątrz rury pomiarowej znajduje się przewód 
w postaci struny (1) wykonany z materiału o właściwościach 
megnetostrykcyjnych. Czujnik elektroniczny wytwarza impulsy 
prądowe (2) przemieszczające się wzdłuż struny, 
wytwarzające kołowe pole magnetyczne (3). Przetwornikiem 
poziomu jest magnes (4), który jest w pływaku zabudowany. 
Jego pole magnetyzuje przewód osiowo. Kiedy oba pola 
magnetyczne nakładają się, wokół pływaka generowana jest 
fala, która biegnie w obu kierunkach wzdłuż struny. Jedna z 
fal biegnie wprost do przetwornika w głowicy sondy,podczas 
gdy druga odbija się na końcu sondy rurowej. Pozycja 
pływaka określana jest na podstawie czasu przejścia 
pomiędzy emisją impulsu prądowego a powrotem fali do 
przetwornika.
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