JELLEGGORBE- ES HATASFOKMERESEK
ARAMLAS-SZERKEZETI VIZSGALATOK
AKUSZTIKAI VIZSGALATOK

Mérendo illetve szamitando:

-Térfogataram g, (valtoztatando!) ) )
Statikus nyomasnovekedés Ap Apst — Apd — va =Ap, — pv;
«Légslrliség p 2 2

*Fordulatszam n

*Motor altal felvett villamos teljesitmény P,

*A-sulyozott hangnyomasszint L,

*Vetbtavolsag d,,,, (ahol a tengelyen 0.5 m/s-re csokken a seb.)

Egyszerii, gyors, koltségkimélé méres

Megvaldsithatosag, kompromisszumos megoldasok

*Csak 6sszehasonlito céllal (nem szikséges szabvanyos mérés)
-Bels6 hasznalatra



4. SZONDAK ES ERZEKELOK AZ
IDOBELI ATLAGNYOMAS MERESERE

4.1. Statikus nyomas
A zavartalan k6zeg nyomasa

4.1.1. Alkalmazasok

Aramlasi veszteségek megitélése
Legtechnikai teljesitmény mérése
A dinamikus nyomas meghatarozasahoz
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4.1.2. Merési elv

Az Euler egyenlet normalis komponens egyenlete:
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4.1.3. Peéldak méresi konfiguraciokra és eszkozbkre

*Bels6 statikus nyomas megcsapolasa fali furaton keresztul
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«Statikus nyomasszonda

E SENSOR



-Ermeszonda
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*Nyomasmultiplexer



4.2. Ossznyomas
A megallitott kbzeg nyomasa (torldbponti nyomas)

4.2.1. QGyakorlati alkalmazasok: példak
Aramlasi veszteségek megitélése

*Forgdgépek teljesitményének és hatasfokanak megitélése
A dinamikus nyomas meghatarozasahoz



4.2.2. Meérésielv

A kdzeget meg kell allitani a méréeszkdzzel.

4.2.3. Példak méresi konfiguraciokra és eszké6zdkre
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*Kiel szonda
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lranymérd szondak



4.3. Dinamikus nyomas

4.3.1. Gyakorlati alkalmazasok:péeldak

2 2 __P
V= p(Pdin)—\/p(Po-—P) P RT

4.3.2. Meéresielv



4.3.3. Peéldak méresi konfiguraciokra és eszk6zékre

*Egyetlen Pitot-csével
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Pitot-csbvel és fali statikus nyomasmegcsapolassal
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*Pitot-statikus szonda (Prandtl-cso)

1 2
t
" \, Pst /
Ps *
o
3
<o
Wy [ i
] ks
T
&,
fog

2d

K ﬁ\\\‘ﬁjﬁ
S

3

J"

w “«O
= | o —\_
Y

| ! V1Y

3 my
/] o {3(}1}: (8-10)0 .

e

mohz%

(%///
) Pl d A

£




*S-szonda




*Spitz-szonda
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4.5. Nyomaskulonbség-tavadok
(nyomasszenzorok, manometerek)
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*Folyadékos mikromanométerek

Betz manométer
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‘Membranos manomeéterek

Villamos kapacitas-elv




Bridge drive

Tetmperature
contraller

Controlled Low-pass Cutput Clutput
rectifier =i filter arnplifier
Dizplay













Piezo-rezisztiv elv
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. SEBESSEGMEROK

1. Propelleres mérok




5.1.1. Propelleres anemomeéterek




Szarnykerekes anemometer



> [~~Gyors atlépés

Gyors atlépés




5.2. Termal
anemomeéterek

H6gOmbos anemométer




Thermal anemometer mfs
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6. HOMERSEKLETMERES

6.1. Példak ipari alkalmazasokra
«Aramlasi folyamatok jellemzése: ipari technoldgia, K+F

*SUrlségmérés szamitasanak alapja: folyadékok jellemzése,
sebesség szamitasa dinamikus nyomasbol

6.2. Tipikus merési elvek és kivitelek




