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Zestaw do pomiaru pozycji walu korbowego

Przedmiotem wynalazku jest zestaw do pomiaru pozycji watu korbowego,
ktory pozwala na okreslenie na pracujacej] maszynie odlegtosci wybranego punktu
potozonego na osi watu od powierzchni czotowej korpusu maszyny i1 odlegtosci
osi watu od osi otworow pod lozyska w korpusie maszyny. Zestaw nadto
umozliwia wykonanie wlasciwego wzorcowania glowicy pozycji  watu
korbowego.

W stanie techniki co do zasady znane sg urzadzenia 1 metody do pomiaru
wartosci wielkosci opisujacych utozenie watu korbowego niepracujacej] maszyny.

Nalezy zwroci¢ uwage, ze waly maszyn ustalane sa3 w kierunku
promieniowym za pomoca tozysk promieniowych 1 w kierunku poosiowym za
pomoca tozysk ustalajacych lub oporowych. W przypadku maszyn ttokowych
tozysko oporowe / ustalajace instalowane jest na przedtluzeniu czopa gtownego od
strony kota zamachowego. Ponadto przedtuzenie czopa od strony kota
zamachowego podparte jest w dodatkowym tozysku promieniowym zamknigtym
uszczelnieniem olejowym. Nierownomierne zuzycie tozysk podpierajacych
skutkuje sprezynowaniem wykorbien watu. Sprezynowania wykorbien sumujg si¢
w specyficzny sposob powodujac przemieszczenie poosiowe w szczegolnosci
wolnego konca watu korbowego.

W stanie techniki z opisu patentowego P.419989 znane jest urzadzenie do
pomiaru przemieszczenia poosiowego wolnego konca watu korbowego podczas
pracy maszyny. Miarami przemieszczenia wolnego konca jest warto$¢ $rednia,
amplituda 1 przesunigecie fazowe przemieszczenia. Mierzac przemieszczenie
poosiowe wolnego konca podczas pracy maszyny nie jest mozliwe rozrdznienie
przemieszczenia spowodowanego sprezynowaniem od przemieszczenia catego
watu w ramach luzu w tozysku ustalajacym / oporowym.

Rozwiazanie wedtug wynalazku tj. zastosowanie glowicy pozycji, pozwala
na pomiar przemieszczenia calego walu w ramach luzu w tozysku

ustalajgcym/oporowym. Ponadto, jednoczesne zastosowanie glowicy wolnego
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konca walu 1 glowicy pozycji watu rozszerza mozliwosci diagnozowania: pojawia
si¢ mozliwos¢ okreslenia potencjatu eksploatacyjnego tozysk ustalajacych
1 promieniowych maszyny ttokowej.

W przypadku systemu z silnikiem spalinowym napedzajacym bezposrednio
srube okretowa w silniku zamiast tozyska ustalajacego montowane jest tozysko
oporowe. Rozwiazanie wedlug wynalazku umozliwia w takim systemie
identyfikacje potencjatu eksploatacyjnego tozyska oporowego.

Zastosowanie wynalazku 1facznie z rozwigzaniami przedstawionymi
w opisach patentowych P.419989 1 P.423510 stwarza mozliwo$¢ zbudowania
kompleksowego systemu diagnostycznego dla okretowego systemu napedowego.

Glowica pozycji umozliwia pomiar chwilowego polozenia konca walu od
strony kota zamachowego podczas pracy maszyny.

Aktualnie nie mierzy si¢ potozenia konca walu od strony kota
zamachowego. Obecnie na niepracujacej maszynie / silniku mierzy si¢ inne
wielko$ci majace wplyw na polozenie konca watu. Dokonuje si¢ w szczegdlnosci:

* pomiaru luzu poosiowego w tozysku oporowym / ustalajgcym,

* pomiaru reakcji podpor (wyjatkowo),

* pomiaru luzéw promieniowych w tozyskowych podpierajacych,

* czy pomiaru, na roztaczonych sprzegtach, przesunigcia i zatamania osi
watu korbowego 1 watu wspotpracujacej maszyny.

Z powyzszego wynika, ze nie sa dostepne gotowe glowice pozycji walu
korbowego, ktore proponuje wynalazek.

Istota wynalazku jest zestaw do pomiaru pozycji watu korbowego, ktory
pozwala na okreslenie odlegtosci wybranego punktu potozonego na osi watu od
powierzchni czotowej korpusu maszyny 1 odlegtosci osi watu od osi otworéw pod
tozyska w korpusie maszyny.

Zestaw wedlug wynalazku zawiera:

a) glowice pozycji watu korbowego stanowigca mocowane w uchwytach
zintegrowanych z gérng czescig pokrywy maszyny od strony kota zamachowego

dwie pary czujnikow odlegtosci X1Y1 oraz X2Y2, przy czym pary X1Y1 oraz
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X2Y2 sa osadzone wzgledem siebie z przesunieciem o 90°;

b) oraz tuleje wzorcowa posiadajaca kotnierz do mocowania gornej czesci
pokrywy, walcowg powierzchnia pomiarowa i ptaska, czotowa powierzchnia
pomiarowa, przy czym otwory w kolnierzu tulei do mocowania pokrywy sa
identyczne jak otwory w korpusie maszyny i tak potozone, ze oS tulei pokrywa si¢
z osig gtownego otworu pokrywy maszyny i tym samym z 0sig otworow pod
tozyska walu w korpusie maszyny, nadto powierzchnia walcowa jest
powierzchnig walca o Srednicy watu, $rednicy kotnierza watu lub o srednicy
zewnetrzne] natozonego pierscienia, a ptaska, czotowa powierzchnia pomiarowa
jest powierzchnig czolowa drugiego kotnierza tulei i jest ona prostopadta do osi
tulei i oddalona od wewnetrznej powierzchni pierwszego kolnierza o polowe
roznicy odlegtosci pomiedzy korpusem a plaszczyzng pomiarowa przy
przesunieciu watu w kierunku kota zamachowego, a odlegloscia pomiedzy
korpusem a ptaszczyzng pomiarowa przy przesunigciu watu w kierunku wolnego
konca.

Optymalnym rozwigzaniem jest kiedy czujniki odlegtosci stanowig sensory
wiropradowe.

Przyktadowo zestaw wedlug wynalazku przedstawiono na rysunku, na
ktorym fig. 1 pokazuje elementy maszyny od strony kota zamachowego, fig. 2
pokazuje pokrywe z zamocowang glowica, a fig. 3 tuleje wzorcowa jako element
uktad do wzorcowania gtowicy pozycji.

Zestaw do pomiaru pozycji watu korbowego w przykladzie sktada sie
z glowicy oraz tulei wzorcowej 7.

Glowica pozycji watu pozwala na okreslenie odleglosci / - wybranego
punktu potozonego na osi watu od powierzchni czolowej korpusu maszyny 1
1 odlegtosci e - osi watu od osi otworéw pod tozyska w korpusie maszyny 1 - co
pokazano na fig. 1 rysunku. Podczas pomiarow punkt na osi zastepuje sie
przechodzaca przez ten punkt ptaszczyzng prostopadta do osi walu, a o$ watu
zastepuje sie tworzaca watu.

Glowica w przykladzie realizacji sktada si¢ z uchwytu 6 i dwoch par
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czujnikow sensorow odlegtosci X1Y1 oraz X2Y2. Czujniki odlegtosci X1 1 X2
wykorzystywane sa do pomiarow odlegtosci w kierunku poosiowym, natomiast
Y11 Y2 do pomiarow w kierunku promieniowym. Jako czujniki w przykladzie
zaproponowano sensory wiropragdowe.

Uchwyt 6 wraz z sensorami odleglosci mocowany jest sztywno do gornej
czescl 2a pokrywy 2 korpusu maszyny 1. Pary sensoréw przesunigte sa wzgledem
siebie 0 90° tj. /2. Sensor X1 1 sensor X2 mierzy odleglo$¢ miedzy czujnikiem
sensora a plaszczyzng pomiarowa. Plaszczyzng pomiarowg moze by¢ (wolna od
bledow ksztaltu 1 potozenia) plaszczyzna czotowa kota zamachowego 5,
plaszczyzna czotowa kolnierza watu 4 lub plaszczyzna specjalnego pierscienia
natozonego na kotnierz watu 4 1 przymocowanego do kota zamachowego 5.

Sensory Y1 1 Y2 mierza odlegtos¢ miedzy czujnikami zamocowanymi do
korpusu 1 a (wolng od btedow ksztattu i1 potozenia) powierzchnig walcowa watu
korbowego 3, powierzchnia walcowg kolnierza 4 watu korbowego 3 lub
powierzchniag walcowa pierscienia natozonego na kotnierz 4 1 potaczonego z
kotem zamachowym 5.

Z punktu widzenia zapewnienia uzytecznoSci pomiardw istotne jest
wlasciwe wzorcowanie glowicy, do ktorego wykorzystuje si¢ tuleje wzorcowa 7.
Wzorcowanie polega na tym, ze przed montazem pokrywy 2 na maszynie
pokrywe 2 wraz z glowica montuje sie najpierw na kotnierzu tulei wzorcowe;j
1 odczytujac wskazania sensoréw ustawia si¢ czujniki sensorow w odpowiedniej
odlegtosci od okreslonych powierzchni tulei. Ksztalt i wymiary uchwytow
glowicy oraz ksztaltt 1 wymiary tulei wzorcowe] projektuje i1 realizuje sie
indywidualnie dla danej maszyny z uwzglednieniem ksztalttow 1 wymiardw
wtasciwych dla elementow zestawu.

Tuleja wzorcowa 7 posiada kotnierz do mocowania gornej czesci pokrywy
2a, walcowg powierzchnie pomiarowa 1 plaska, czotowa powierzchnie
pomiarowa. Kolnierz ma otwory o takich samych cechach jak otwory w korpusie
1 1 tak polozonych, ze of tulei 7 pokrywa si¢ z osig pokrywy 2 1 tym samym z 0sia

otworéow pod tozyska walu w korpusie maszyny 1. Powierzchnia walcowa jest
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powierzchnig walca o $rednicy d watu, $rednicy kolnierza watu lub o s$rednicy
zewngtrzne] natozonego pierscienia. Plaska, czotowa powierzchnia pomiarowa
jest powierzchnig czotowa drugiego kotnierza tulei. Jest ona prostopadia do osi
tulei 1 oddalona od wewnetrzne] powierzchni pierwszego kotnierza o wartos¢ /,.
Odlegtos¢ [, wyznacza sie¢ wedtug wzoru I, = (Lyw — L) /2

Przy czym:

Lwae - to odlegtos¢ miedzy korpusem a plaszczyzng pomiarowa przy
przesunieciu watu w kierunku kota zamachowego, a

Lun — to odleglto$¢ miedzy korpusem a plaszczyzng pomiarowa przy
przesunieciu watu w kierunku wolnego konca.

Gorng cze$¢ pokrywy 2a wraz z glowica pozycji montuje sie¢ na tulei
wzorcowe] 7, czujniki sensorow ustawia sie w §rodku zakresu pomiarowego, po
czym blokuje si¢ czujniki sensorow w uchwycie 6 1 zapisuje wskazania sensoréw.
Po wywzorcowaniu goérna cze$¢ pokrywy 2a z glowica pozycji mocuje sie do
korpusu maszyny 1. Podczas pracy maszyny dokonuje si¢ pomiarow chwilowych
wartosci X1, X2, Y1, Y2, wyniki przedstawia si¢ w uktadzie wspolrzednych
X1-X2 1 Y1-Y2 1 wyznacza wartosci pozagdanych miar: warto$¢ stata (Srednig),
amplitude wartosci zmiennej 1 przesuniecie fazowe

Rozwigzanie wedlug wynalazku umozliwia pomiar 1 graficzne
zobrazowanie pozycji konca watu od strony kota zamachowego podczas pracy
maszyny / silnika. Umozliwia pomiar wartoSci chwilowe] pozycji walu
w kierunku poosiowym i promieniowym 1 mozliwe jest zobrazowanie pozycji
w funkcji kata obrotu watu. Obrazem pozycji w kierunku poosiowym w funkcji
kata obrotu jest figura plaska naniesiona na pole ograniczone luzem
maksymalnym 1 minimalnym. Obrazem pozycji w kierunku promieniowym jest
figura ptaska naniesiona na pole ograniczone kotem luzu w tozysku. W obydwu
przypadkach zrodtem informacji uzytecznych diagnostycznie sa wymiary 1 ksztatt
figury oraz potozenie figury wzgledem elementéw ograniczajacych. Mozliwe
staje si¢ uzyskanie informacji o potencjale eksploatacyjnym tozyska ustalajacego

lub oporowego oraz o potencjale eksploatacyjnym pierwszego (liczac od kota



155

6

zamachowego) podpierajacego lozyska promieniowego. Mozliwe jest stworzenie
listy potencjalnych przyczyn utraty potencjatu eksploatacyjnego tozyska
oporowego 1 podpierajacego.

Glowica wedlug wynalazku moze pracowac samodzielnie lub by¢ czescia
kompleksowego systemu do diagnozowania przyktadowo okretowych systemow

napedowych.



