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(54) Przyrzad do pomiaréw odksztatcen,
zwiaszcza watéw korbowych oraz sposéb pomiaru
odksztatcen watéw korbowych

(57) Rozwigzanie przedstawia przyrzad do pomiaréw odksztat-
cen, zwtaszcza dla watéw korbowych, zawierajacy korpus z czujni-
kiem przemieszczen posiadajacy usytuowane wspotosiowo trzpien
staty o requlowanej dtugosci oraz trzpiert pomiarowy wyposazone
w na swoich roboczych koncach w kty mocujace, gdzie na trzpie-
niu statym (3) oraz trzpieniu pomiarowym (8) osadzone sg suwliwie
nasadki (9) potaczone utozona réwnolegle do trzpienia statego (3)
oraz trzpienia pomiarowego (8) prowadnicg (14) zaopatrzong
w elementy sprezyste (13) rozpierajace nasadki (9), przy czym na-
sadki (9) na swoich zewnetrznych czotowych powierzchniach po-
siadajg osadzone wktadki dociskowe (10) posiadajace okfadziny (11)
z materiatu podatnego na odksztatcenia sprezyste oraz sposob po-
miaru odksztatcer watow korbowych.

(5 zastrzezen)

AT (21) 419918 (22) 2016 12 21
(51) GOTF 11/00(2006.01)
GOTF 3/16 (2006.01)

1) POLITECHNIKA WARSZAWSKA, Warszawa
(72) MAZURO PAWEL; KALKE JAKUB

(54) Urzadzenie do podawania niewielkich ilosci cieczy
pod wysokim ci$nieniem z jednoczesnym
bardzo doktadnym pomiarem wydatku

(57) Urzadzenie sktada sie z ttoka (1) dwustronnego dziatania
przemieszczajacego sie wzdtuz cylindra (2) pod dziataniem réznicy
cisniert po obu jego stronach, przy czym cylinder (2) jest zamkniety
pokrywami (4, 5), w ktérych sg wykonane kanaty doptywowe (6)
i wyptywowe (7) cieczy, a do ttoka (1) jest dotagczony magnes (10)
bedacy elementem uktadu pomiarowego wydatku cieczy. W sktad
uktadu pomiarowego wydatku cieczy wchodzi magnetostrykcyjny
enkoder liniowy (11), zamocowany nieruchomo wzgledem pokryw
(4, 5), okreslajacy przesuniecie liniowe ttoka (1) na podstawie linio-
wego przemieszczenia magnesu (10), przy czym magnes (10) jest
zamocowany sztywno do ttoka (1) za posrednictwem preta osa-
dzonego przesuwnie w pierwszej pokrywie (4), posiadajacej kanat
doptywowy (6) taczacy cze$¢ doptywowg cylindra (2) po jednej
stronie tloka (1) z zewnetrznym Zrédtem cisnienia.

(3 zastrzezenia)

Falownik

AT (21) 419922 (22) 2016 12 21
(51) GO1G 19/03(2006.01)

(71)  AKADEMIA GORNICZO-HUTNICZA
IM. STANISLAWA STASZICA W KRAKOWIE, Krakow
(72) BURNOS PIOTR; GAJDA JANUSZ; SROKA RYSZARD

(54) Ukfad czujnikéw do instalowania w nawierzchni
drogi do pomiaru naciskéw osi pojazdéw
samochodowych w ruchu

(57) Przedmiotem wynalazku jest ukfad czujnikowy do instalowa-
nia w nawierzchni drogi, do pomiaru naciskdw osi pojazdéw samo-
chodowych w ruchu, zawierajacy element wrazliwy na sciskanie (1),
umieszczony w obudowie (2) przenoszacej na niego nacisk kofa
pojazdu, jednocze$nie wzdtuz obudowy (2) do jej zewnetrznej po-
wierzchni zamocowany jest liniowy czujnik temperatury (3).

(4 zastrzezenia)

koto pojazdy ———p

nawierzchnis —————

zalewa

Al (21) 420037 (22) 201612 29

(51) GO1G 19/03(2006.01)
GO08G 1/017(2006.01)
GO1G 23/01 (2006.01)
GO6F 19/00(2011.01)

(71)  AKADEMIA GORNICZO-HUTNICZA
IM. STANISLAWA STASZICA W KRAKOWIE, Krakow
(72) BURNOS PIOTR; GAJDA JANUSZ; SROKA RYSZARD

(54) Sposob i uktad do automatycznej kalibracji
systemoéw Weigh-In-Motion (WIM)

(57) Przedmiotem zgtoszenia jest sposob i ukfad do automatycz-
nej kalibracji systemow Weigh-In-Motion (WIM). W sposobie, za po-
moca wagi dokonuje sie pomiaru masy pojazdu, kazdego pojazdu
ciezarowego przejezdzajacego przez referencyjny system WIM (1)
i uzyskania pierwszego referencyjnego wyniku wazenia pojazdu,
zapamietuje sie identyfikator pojazdu i czas przejazdu w pamieci
identyfikatoréw pojazdoéw, po czym przekazuje referencyjny wynik
wazenia pojazdu oraz jego identyfikator do co najmniej jednego
kalibrowanego systemu WIM, a w przypadku wykrycia tego same-
go pojazdu w ktérymkolwiek z kalibrowanych systeméw WIM (2)
nastepuje ponownie wazenie tego pojazdu za pomocg wadgi
do pomiaru masy pojazdu i uzyskuje sie drugi wynik wazenia tego
samego pojazdu. W kolejnym etapie wyznacza sie przez jednostke
przetwarzajaca na podstawie pierwszego i drugiego wyniku waze-
nia, wartosci wspotczynnika kalibracji dla kalibrowanego systemu
WIM (2), w ktorym wykryto obecno$¢ pojazdu zwazonego uprzed-
nio w referencyjnym systemie WIM, a nastepnie koryguje wspot-
czynnik kalibracji systemu WIM (2).

(4 zastrzezenia)

AT (21) 420011 (22) 201612 28
(51) GO1M 17/02(2006.01)
B60C 23/10(2006.01)
B60C 23/16 (2006.01)



