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Gdlńsk

Badania optymalizacyjne elektromagnetycznego pfzepływomierza
pływakowego o osi poziomej i charakterystyce liniowejx

Przeclstawiono zasadę działaliia i konstrukc.ję nclwego rozlviązania przepływonrierza pływakowego
dla cieczY z elektrYcznYm sygnałem wyjściowym. Onrówiono jego zalcty w porównaniu z przepływomie-
rzami PłYwakowYmi o osi Pionorł,ej. Poclano zasircly dobortl optvmalnycl] proporcji i wyrniarórł przy
danym zakresie porrriarowym, przytoczollo rezultaty baclaIi charaktcrystyki w}jściowej.

l. Wstęp

Elektromagnetyczne przepływomierze plyrłakowe lnają charakterystykę nielinio-
wą, WYnika to z nakładania się nieliniowych charakterystyk skłaclowych, przy czym
decYdującY wPłYW ma kwadratowa zaleztrość siły hydrodynamiczrrej od naiężenia
przepływu. Linearyzację charakterystyki wyjściowej można osiągnąć stosując odpo-
rviednio wyprofilowany rdzeń zmierriający efektywny przekroj dyszy w pływaku [1].
KomPlikuje to jednak konstrukcję i wykonanie oraz utrudnia skalowanie, a takie
zmniejsza niezawoclnoŚĆ. Gdy cięzar pływaka, ktory determirruje stratę ciśnienia, jest
równowazonY PrZeZ siłę magnetyczną, wiąże się to z koniecznością wytrvarzarria
odpowieclrrio silnego pola, a zatęm ze stratą mocy elektrycznei.

Te mankanrenty są rvyeliminowtlne w przepływomierzu elektromagnetycznyln
z plywakiern, ktorego ciężar jest zrównoważony wyporem ośrodka. co jednak jest
okupione pewnym ograniczeniem, gdyż układ taki nadaje się praktycznie tylko <1o
pomiaru natęzelria przepływu cieczy.

Ze względu na trudności związane z idealnym zrowtloważenienr cięzaru pływaka,
co ptzy konfiguracji pionowej miałoby wpływ na początkową wartość sygnału po-
miarowego PrZy Zer.owym wydatkrr, barclziej korzi,,sina jest konfiguracja poziońa,
Wówczits niezrównoważony cięzar ujawr-ria się jako siła poprzeczna wpływająca tyl-
ko na wielkość tarcia.

* Placa lvykonana lt ramach planu Cl 1badania rł,łasne placówki)
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2. Zasada działania

konstrukcję elektromagnetycznego przepływomierza pływakowego o osi pozio-
mej [2] Przedstawia rysunek 1a, Pływak wykonany jest w postaci cięrrkościennej rurki
z materiału ferromagnetycznego, Jest on zamknięty obustronnie kołpakami z koł-
kami centrującynri pływak rv przewodzie pomiarowyrn. pływak wypełniorry jest po-
wietrzenr i tak zwynriarowany, ze jego ciężar G rownoważy wypór ośror,lka, co
eliminuje tarcie o ściankę przewodu. Na zewnątrz przewodu umieszczone jest uzwo-
jenie zasilarre prądem zmiennyt-lr, które wytwarza pole magnetyczne, oddziałujące
na Pływak oraz dwa sprzężone z ninr indukcyjrrie u7wojenia układu pomiarowego,
tworzące transformator róznicowy.

przy braku przepływu pole magnetyczne utrzymuje pływak w środku układu,
a siły elektromotoryczne indukowane w obu uzwojeniach pomiarowych znoszą się.
przepływający ośrodek wywiera rra pływak siłę hydrodynamiczną w przemieszcza-
jąc go do położenia, w którym jest ona równoważona przez siłę magnetyczną F
zwiększającą się ze wzrostem odległości x środka pływaka od środka układu. po-
woduje to powstawanie w cewkach pomiarowych sygnału elektrycznego, którego
wartość jest miarą natęzenia przepływu. Poniewaz pływak nie jest zawieszony w polu
n]agnetycznym - tak jak to nra nriejsce przy konfiguracji pionowej [1] - jego

Rys. l. Elektromagnetyczny przepływo-
micrz pływakowy z osią poziorną; a) prze-
krój, b) charaktcrystyka magnetyczna,

. , c) cha.raktefy§tyka ełcktryczna

b)

c)



przepływomieIza pływakowego...

*cięż.ar G nie ma wpływu na prąd zasilania (liczbę N1 amperozwojólv.), którego war-
toŚĆ, PrzY d6nej szerokoŚci ó szczeliny pierścieniowej, deóyduje o zakresie pomiaro_
wym. ogranicza się go do liniclwego odcinka charakterysiyki ru pomocą zderzaka.

3. Charakterystyki przepływomierza

charakterystyka magnetyczna układu cewki z rdzeniem ma przebieg pokazany
rla rysunkll 1b, zależy on od propolcji geometrycznych układu, pooouni" jak tó
stwierdzono w przypadku konfiguracji pionowej [:1. wspołrzędną .r.rt..*uń | 

-,

siły magnetycznej F określa zależ"ność |4f

gdzie l oznacza długość rdzenia.
wartośc maksymalrlą sily magnctycznej Fn,o* moznil wyznaczyć wykorzystując

uogólniorre zalężności empiryczne podane w t5J, przy czym'dlatypowych proporcji
geomel,rycznych

ffi; =n,,
gdzie 1to - przenikalność magnetyczlla prózni (powietrza), ,V - liczba zwojów cew-ki, 1-natęzenieprądu.

zależnośc siły elektromotorycznej 6 indukowanej w uzwojeniu pomiarowym odpołożenia -x pływaka i proporcji geometrycznycłl ut<łaau ustalona została w [6],a jej wartość maksymalną E-"^określa przybliżona relacja

__4..-
1r,,o;Nr(.NlĘ 

: 1'0'

gdzie No - liczba zwojow cewki pomiarowej, D,,,-
ro - pulsacja prądu.

X r*o,ż 0,4l,

AAp : W: ttv+bV2.

(3)

średnica wewnętrzna cewki,

(l)

(2)

ZalęŻnoŚĆ indukowanej siły elektromotorycznej E ocl położerria rdzenia .r przed_
stawiono na rysunku -1c; linia ciągła reprezentuje wartość wypadkową prry połą"r"-
niu różnicowym cewek

ponieważ przepływ odbywa się przez stosunkowo wąską i długą szczelinę, naspadek ciśnienia lp,ktory decycluje o wielkości siły hydrołyrru*i"r*j Ę skłacta się
strata energii kinetycznej proporcjonalna do kwadiatu natężeniaprzepływu v i stra'-
ta spowodowana lepkością, liniowo zależ,na od V, a zatem [1]

(4)

gdzie A - pole przekroju poprzecznego pływaka, przy czym stałe współczynniki
zależą: a - od lepkości ośrodka oraz h - od gęstosci ośiodka. charakteristyka
wYjŚciowa PrzePłYwomierza E : E(V) powstaje jako wynik nakładania się crraratte_
rystyk składowych, co przedstawia rysunek 2.
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Rys. 2. Charakterystyki składowe i charaktery-
styka wyjściowa przepływomierza elektromag-

netycZnego

Charakterystyka magnętyczna ma przebieg w przybliżęrriu liniowy [1,5]

F : W: łn.\, (5)

gdzie k,, -- stały współczyrrnik uwzględniający proporcje geonretryczne i warunki
zasilanilr.

Z rcwnalia (4) reprezentującego charakterystykę hydrodynaniczllą wynika za-
Ieżność

ul/-
2b

rozwinięcia

T4b
/1+ 'Fva,

, 
= 

o,(, 
-,i, ,)

Liniową charakterystykę wyjściowt1

ktora po urvzględnientu

przybiera postac

E : lteY

(gdzie łu -- stały rvspółczynnik) rrrożrra Lrzyskać gdy

E - 
łoł,,\rr- 

1ł,r).a \ u'" /
co wyrrika z podstawienia (5) i (8) do (9),

4. Elektryczny układ pomiarowy
.

Układ pomiarowy elektromagnetycznego przepływomierza pływakowego o osi
poziomej jest prostszy niż w przypadku konfiguracji ptonowej |1l, gdyż nie zachodzl
potrzeba kompensacji wartości początkowej sygnału wyjściowego (rys, lc). Przy

/r 4h \
(./'* ł'-')'
W Szereg

2h / b \:
= l+"lF*2\n,) F'

(6)

(7)

(8)

(9l

t 10)
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u

Rys 3. tJkład uniożlirviający ł,yznaczanie u,ar-
tości i kierunkrt przepłvrvu

konfigr-rracji poziomej rrastępuje to samoczynnie wobec róznicowego połączenia
uzwojeri PomiarowYclr, co eliminrrje rowniez rvpływ znian napięcia zasilania na war_
tośc sy-Ęnału wyjściowego przy zerowym natężeniu przepływir.'Zależnośc charaĘe-
rystyk składowych od rratężenia prądu zasilającego:
maglletyczne.j (por. (5)) [l-]

F - 12_x

na pływak określa przy-

oraz elektrycznej (por. ( 1 0))

d - 1r(l -c"r) 0ż)
(gdzie c stalY nsPolczYrtnik uwzględlliirjacy p1,oporcje geoInetryczrte) przy clalrynr
natęzeniu przepływu v, a zatetn i wartości siły magrreiycinej f (por. [si) iapewnia
częściową kompensację wpływu zmian warunkow zasilania. okazuje sil' pr)y tym,
ze wzrost natęzenia 1 prądu zasilającego przy danym natęzeniu przepływu pn*ojuje
zmniejszenie się sygriału wyjściowego E, co wynika z przeważiją""go wpływu osła-
bienia sprzężenia indukcyjnego wskutek zmrriijszerria iię wychylenń x pływata od
Połozenia Środkowego. Przy zachowanilr symetrii uzlvoje,l iworzących transforma_
tor różnicowy sygnał wyjściowy nie wymaga prostowania, jak to ma miejsce przy
korrfigurac.ji pionowej [1 ].

Elektromagnetyczny przepływomierz pływakowy o osi poziomej może działac
PrzY obu kierunkach Przepływu. Zastosowanie trkładrr p.ortują".go przedstawionego
na rYsunku 3 i wskaŹrrika z zerem w śroclku skali pozwala na pomiar natężenia
przepływu z uwzględnieniem jego kierunku.

5. Optynlalne proporcje i zakres pomiarorvy

zaktes pomiarowy pływakowe_eo przepływomięrza elektrornagnetycznego z osią
Poziomą PrzY danYch proporcjaclr geometrycznych i wynriarach,- u * ,r"rJ,gólności
długości ł cewki zasilanej i dłtrgości i płyrvaka, zależy od śreclnicy D przew-odu po-
miarowego, szerokości szczeliny ó ora,z od liczby anrperozwojow l{1 cewki wytwa-
rzającej pole magne ty czne.

(11)

Maksymalną wartość F,,,u^ siły ma,gnetycznej działającej
bliżona zależnośc zlinearyzowana o postaci (por. t5])

nF^o* 
3,,.- (#r) +:,(l\/1)2 

. D,,, (l3)



gdzte k - wspołczynnik trwzględniający proporcje geometryczne, ,\l,,""" - wspoł-
rzędna środka pływaka, odpowiadająca F,.,*, D,,-- wewnętrzna średnica uzwojenia
cewki, / - długość pływaka.

Zaktęs pomiarowy 7n ,,* okre śla zalezność

Fnrn*: P,r,"*, (I4)

gdzie Wn o*oznacza maksymalną werrtość działającej na pływak siły hydrodynamicznej,
ktorą mozna wyznaczyć z (4). Zakres pomiarowy mozna zmieniać regulując prąd
1 zasilania, przy czym (por. (l3)) dla danego przepływomierza

%+:(1,)'. (15)
( Wn,u,), \1, /

Warunek pełnego wykorzystania skokrr pływaka ma postać

.Xr,,,,. 3 ,\r,,,,.,

gdzie .xo.,,,,. oznacza współrzęclną pływaka, przy ktćlrej inclukowana siła elektromoto-
ryczna E osiąga wartośc maksymalną.

Z badań [6] wynika, że z-ależność (16) jest spełniona, gdy

.t;'". : 1/2 h, (I1)

co wraz z zalężnością (1) determirruje optymalną wysokość ł cewki przy danej dłu-
gości i pływaka.

Przebieg charakterystyk magrretycznych układu cewki z rdzeniem, wpływający
na kształt clrarakterystyki wyjściowej przepływomierza, został ustalony w [3], ZaIeŻ,Y

on od dłrrgości względrrej pływaka //D,,,, ktorej wzrost przyczynia się do zwiększenia
indukowanej siły elektromotorycznej E, Jako optymalną długość z punktu widzenia
lirrearyzacji clrarakterystyki wyjściowej mozna przyjąć [5]

lf D,,, = 4. (18)

Wyśokość ło cewek pomiarowyclr nię odgrywa istotnej roli [6]. Ponieważ po-
chodna indukowanej siły elektromotorycznej dEldhp przy danej liczbie zwojow jest

malejącą funkcją wysokości /ro cewki, celowe okazuje się przyjęcie

ltn> 12h. (l9)

gdyżzapewnia to miejsce dia wystarcząącejliczby zwojów, azatemi wysoki poziom
sygnzrłu bez nadmiernego wzrostu średnicy zewnętrznej uzwojenia i całkowitej dłu-
gości układtr.

6. Wyniki badań

Badania clektromagnetycznego przepływomierza plywakowego z osią poziomą
przeprowadzono na prototypie o średnicy przewodu pomiarowego D : 16 mm.

Jego proporcje geometryczne pokazano na rysunku 4. W wyniku przeprowadzonych
prob zostały one ustalone w sposób zapewniający najlepszą liniowość clrarakterysty-

(1 6)



Badania optymalizacy jne elektrom epływomierza

n,ą65D,|

Rys. 4. Optymalne proporcje geometryczne Ł,adanego przepływrrmierza

ki wyjściowej. Cewka wytwarzająca pole nagnetyczne miała 1{ : 2000 zwojów na-
winiętych drutem o średrricy b _ 0,45 rnm. Każda z cewek pomiarowycii miała
Np : 3100 zwojow o średnicy drutu @, : 0,12 mm. Średnica wewnętrzna obu cewek
wynosiła D",: 23 mm. Pomiary wykonano dla wody.

Uwzględniono dwie mozliwości zasilania: przy stałym natężeniu prądu (1 : const)
i PrzY stałYrn rraPięcirr (U : corrst). Na rysurrku 5 przedstawiono ustalone ekspery_
mentalnie charakterystyki rvyjściowe, zwięks zenie natężenia prądu powoau3e aia
danego wYdatku obrriżarrie się indukowariej siły elektromoto rycznej e. Jest tó spo_
wodowane zmniejszarriem się przemieszczenia .x pły,,vaka wynikająóym z zależności

.Tzl_{l: U2lI)-2, (20)

którego wPłY'uv Przeważa wzrost siły elektromotorycznej spowodowan_v zwiększe-
niem się natęzenia prądu od /, do 1r, wzrost rratężenia p.ądu powoduje natomiast
zwiekszenie się zakresu pomiarowego zgodtlie z relacjami (l4) i (15).

PrzY zasilaniu U : const (zamiast / : const) uzyskuje się zwiększenie zakresu
pomiarowe_eo ptzy tej samej wartości natęzenia prądu dla .t : 0. jest to związane
ze zmniejszaniem się indrrkcyjrrości cewki, ze wzrostetn przemieszczenia x pływaka
i tym samym ze wzrostem natężenia prądu, ważniejsze jest jednak to. że wówczas
clrarakterystyka ma przebieg liniowy, co uwidoczniono na rysunku 5.

ujawniający się spadek wartości sygnału po osiągnięciu wartości maksymalnej
(określającej zakres pomiarowy) związany jest z wykonaniem celvki wytwarzająggj
pole magnetyczne o mniejszej długości lt niż to wynika z zal,ężnoścr trj i (rz) i ,a-
chodzącą wskutek tego nierówIlością ro (.y" (por. (16ll,

sposob pomiaru sygnału wyjściowó§& r nfi"-ma istotnego wpływu na ksztalt
charakterYstYki. Możrra więc mierzyc zarówrro indrrkowaną slłę 

"tełt.omotorycznąE jak też odpowiadające jej natężenie prądu Iu, które z,ależy od impedancji obwodu
zachowującej prawie stałą wartośc dzięki szeregowemu połączeniu 

".*ók 
pomią.

rowych i niewystępowaniu między nimi sprzężenia wzajemnego, oraz wskutek kom.
Pensowania się zmian indukcyjności obu cewek spowodowanych przemieszczaniem
się pływaka.

Badanie wpływu szerokości ó szczeliny pierścieniowej pomiędzy pĘwakiem i prze.
wodem pomiarowym wykonano dla pływakow o średnicacń D" : 14 mm i D,:13 mm,
co odpowiada szczelinom ó: 1,0 mm i ó : 1,5 mm, Wyniki przedstawiono na ry-
sunku 6, z którego wYnika, że wpływ szerokości szczelinyjest bardzo silny. okazuje
się rówrrieŻ, Że PtzY zwiększaniu szerokości szczeliny ó-charakterystyka wyjściowa
t3 Prace ItvIP z 92
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tE

InAJ .0,4A

E

tv1

/. -*. I*0,1A

ro=0,3A

,/

=ą2A
4b rźą3A

7- Ą2A

Lt- consł

r = const

X=16mm
Dr= Hmm

y[l/nnJ

Rys, 5. Wyznaczone eksperymentalnie charakterystyki wyjściowe przepływomierza przy róŻnych waru11-

kach i sposobach zasilania

vlega zakrzywięniu. Jest to spowodowane zwiększaniem się udziału straty energii
kinetycznej w stosunku do'strat spowodowanych lepkością. LiniowoŚĆ charaktery-
styki przepływomierza przy zwiększonej szerokości szczelirry Ó mozna zachowaĆ

zmieniĄąc zasilanie z tJ : const na 1 : coilst, albo modyfikując odpowiednio pro_

porcje geometryczne,,co jednak nastręcza trudności. Trueba więc uznaĆ, że warun-
kięm |iniowości jest mała szczęlina pierścieniowa pomiędży pływakienr i Ścianką

przewodu pomiarowego.
Z rrmnania (4) przedstawionego w postaci (por" Il])

,,;rn,,(i)''Ap: (żI)
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It
tnĄJ

E
tv)

6= l0 mm §" ł§twtl

lJ = consł

rg - 0,3A

3' /6 mn

Dpmm Ónn
t4 N0,.13' |§

1 2 [l/n,n] 3

Rys. 6. Wyznaczone eksperymentalnie charakterystyki wyjściowe przepływomierza pruy
linach ó (średnicach D, pływaka)

przy oznaczeniach

a

różnych szcze-

1u"
" TtD

0,88ca: 
@Dy,

(22l

(23)

gdzie )" - wspołczynnik lepkości, Q - gęstość ośrodka, mazna wyznaczyć natęże-
nie przepływu Z jako funkcję szerokości szczeliny ó i spadku ciśnienia Ap.

Spadek ciśnienia Ap można obliczyć wykorzystując ogólną zależnośc (2l), albo
zmiervyć. Poniervaż bezpośredni pomiar jest dość kłopotliwy można wykorrać go
pośrednio wyznaczając siłę magnetyczną F przy pionowym połozeniu układtr cewek
przepływomierza obciążając pływak zanurzony w wodzie. Uwzględnia się przy tynr
zależności (4) i (5). ZnĄąc zależność sygnału wyjściowego E od ciężatu pływaka
rnożna wyznaczyć zalężność Ap od natężenia przepływu V dla różnych parametrór.v
zasilania. Rezultaty pomiarów pokazano na rysunku 7. Odnoszą się one do Pływaka
o Średnicy D,: 14 mm, co odpowiada szczelinie ó: 1,0 mm. Na podstawie danych

L3*
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AP

[nn H201

D*t6mm
D, = 14 nłm

2 Y Lt/nł] 3

RYs. 7. Ustalona eksperymentąlnie zależność spadku ciśnienia Ap od, natężenia przepływu pI7,y szc7,elirie
ó: i,0 nm

uzyskanych z pomiarów można wyznaczyć także zalężność Ap, albo siły hydrody-
namicznej W działającej na pływak, od poziomu sygnału wyjściowego (od E 1ub 1).
ZnajomoŚĆ takiej charakterystyki umożliwia zastosowanie układu do pomiarow
róŻnic ciŚnienia otazułatwiawyznaczanie zależności Ap : f (Y) dla rożnych średnic
D, pływaka (zmieniających się w niezbyt dużych granicach)i tym samym dla różnych
szerokości szczęlin ó.

ZnajomoŚĆ sPadku ciśnienia Ap umożliwia ustalenie wpływu szerokości szczeliny
Ó, którY dla danej wartoŚci sygnału E można.określić w postaci relacji wynikającej
z (21)

Vr:6,
Vl ó2

l-*!94r* -,V lcnll"

J,,;W:
(24)

obliczone w ten sposób wartości okazują się zgodne z tymi,jakie wynik ają z wy-
kresów na rysunku 6, co potwierdza poprawność zależności (21) wyznaczonej przy
założeniach upraszczających.

przedstawiając zależność z rysunku 7 w układzie współrzędnych Aplv l,y re-
Prezentowaną prostą (por. (21)), łatwo można odczytać wartości c,Iló3 (sako wartość
Początkową rzędnej) oraz cof 62 fiako pochylenie) określone odpowiednio relacjami
(22) i (23). Na ich podstawie można następnie wyznaczyć wspołczynnik lepkości l,
przepływającego ośrodka, a także jego gęstość q,
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7. Podsumowanie

Lllektrorrlagiletyczlly przepływomierz pływakowy o osi poziom ej wykazuje za-
rowno Pewne ograniczenia jak i zalety w stosunku do rozwiązania t osi plonorvei
z pływakiem zawieszonym w polu magnetycznym.

Jako ograniczęnia można wymienić:
.- stosowalrrośc tylko dla cieczy.

duŻY wPłYw szerokoŚci szcze\iny i konieczność zapobiegania osadzaniu się
zaniccl.yszczeń.

układu
Do

mniejszy skok użyteczny pływaka,
większą długość odcinka pomiarowego przewodu związanąz zastosowaniem
róznicowego cewek pomiarowych.

:

wyjściową,
się układu niezalężne od zmian warunków zasilania
cięzaru przez wypor, co ma wpływ tylko na wielkośc

--- nałą noc zasilania, gdyż nie jest kclnięczne utrzynrywanie pływaka w stanie
zawieszenta w polu magnetycznyrrr.

zalet należy zaliczyć:
liniową charakterystykę
samoczynne zerowanie

i niezupełnego zrównow ażęnia
tarcia.

prądu

prostszy układ pomiarowy,
nrozliwość znrian zakresu pomiarowego w dużym ptzedziale, ptzez zmianę
zasilania.
mozliwośc zastosowania dla obu kierunków przepływu oraz ich rozróżnianię

przy wskaźniku z zerem w środku skali
Elektromagnetyczny przepływomierz pływakowy o osi poziomej nie wykazuje

lristerezy wskazań, gdyż tarcie o ściankę przewodu ;est wyeiiminowane prry ,rt ń-nowazeniu ciężaru pływaka wyporem hydrostatyc ziym 
"iÓ"ry..,. Elektromagnetyczny ptzepływomierz pływakowy o osi poziomej może znaleźc

róznorodne zastosowanie, przy 
"ry^ "r"ż"gólnie 

nadaje sii oo ptzetwarzania nie-
zbyt dużych natężeń przepływu (nie przekra czających paru l/min.) na sygnał elek-
trYcznY, wYkorzYstywany w układach altomatycznej iegulacji w elektiJnicznych
układach do przetwarzania danych pomiarowy"l.,. lłoznu również wykorzystać go
do Pomiaru oPorów Przepływu cieczy przez wąskie, pierścieniowe szcŹeliny'oruróo
w y znaczania warto ści wspołczynnik a lepk ości.

przedstawione rezu7t,aty badań mają charakter wstępny, a ustalone optymalne
qlop9icje zostały wydedukowane na podstawie obszerńejszych danych i"iruny"h
dla elektromagnetycznych przepływońi.rry pływakowych"o osi pionówej i zweiyft-
kowane doświadczalne dla kilku różnych proporcji leometry cznych w układzie
PoziomYm, Uogolnienie wYników wymagałóby rorŚr"=rr"nia zakresu badan przez
uwzględnienie różnych średnic przewodów pomiarowych i pływaków oraz puiu*"-
trów elektry czny ch cęwek.

Praca wpłynęla do Rcdakcji w Iutym 1986 r.
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Onrnunraqflollg},I€ ucc"łeAoBaglłg 3.rIeKTpoNIafHHTHoro 11oil",IaBKoBOro

pacxoAoMepa xapaKTepfi 3yrcuerocfl ropIł3oHTaJTbHoń ocLH)

u "lnHeiiHoli xapaKTepHcTlrRoń

Pcsrcve

' flpelcranreHBl npiłłtqull łefiirnlłx 14 KóHcTpyKtlu,,]J,łeKTpoMźlfHfiTHoro nolUlatsKoBoro pacxo.IloMepa,

xapal(Tepfi3yrolucroCfl ropH30HTa.-lbHoił ocsto lł .ruHciłltoił xltpłrrcpncrnroił.
Vctarłon.:reItu 3aBiłcIłMocTb cocTaBHLIX xźtpilI{Tcpi{cT[rK oT I co\4e'rpIlqecxux tlapaMeTpoB 1{ }c-loB14r.

I]pIł KoTopblx noj]yqacTcf ;ruHefiHaq ucxo,1lIa, xźlpaKTepI{cTuKil.

Ha ocHone pc3yrbTaToB lłcc:rcAogaHuił cllcTeMbl AByx KalyilIoK, conprxĆHustx uHAyKUrloHHo IJPII

noMolllu <|eppovarrłurHol,o cepleqHl{(a" onpeAeJrloTc, oltTllMa.lbHL,lc fcoMeTpfiqecKlre fiponopliutr

pacxoAoMepir.
Ilpe;lcran.reulI pe3ynLTaTbr 3KcIIepfNteH-ritj-lbHbIx lłcc,,.teAogiltIptń c yuĆ'rov BJlltrH14r{ Pa3\,1ePa IIJenu.

oGcyxlarcrcr orpaHllqeHlł, Ll AocToI{HcTBa l]l)ejlcTaB,.IeHHol,o peflIeHrtr, a Tal(Xe Bo3Moxl{ocTl,i

npuvcHcHlfi.

Optimizing Investigations of a Horizontal Electromagnetic Float-Flowneter
with Linear characteristic

Sunlmar,v

'Ihc arrangement antl operatiorl princilrlc of a holizontaI clcct1,onlagnetic [loat-flowmetel'with linear

characteristic have been reported. Thc depenclence ol component characteristics on geometric Parame,
ters and tlre conditions ol linearity of tho output chalacteristic have been cstimatęd, The oPtirnum gec-

metric proportions have been evaluated based on thc results of investigations clf twcl colls inductivelY

lrnked by a fcrromagnetic corc. The results rf cxperinrents include the in{'luence ol'clearance widths orr

lhc flowmetcr perf,,rinance, Thc limitations atld aclratltages ;f thę JĆvice :rs well as possible aPPlications

harę becn discussed,


