Po
Apl
2 2 2
Vv Vv V
Apy=| P+ P |-| P ; +(Po —AP,) | = Ap, + p—= —,0?
2 2
Vv Vv
Apst:Ap(’j_pL: p1_,0L



Meérendo illetve szamitando:

Térfogataram g, ) ,
*Statikus nyomasnovekedeés Ap, = Ap, — pvi = Ap, — p\i
Legslriseg p ° ‘

*Fordulatszam n

*Motor altal felvett villamos teljesitmény P,

Egyszeri, gyors, koltségkimélo méreés
*Csak osszehasonlitd céllal, ,belsé hasznalatra”



4. SZONDAK ES ERZEKELOK AZ
IDOBELI ATLAGNYOMAS MERESERE

4.1. Statikus nyomas

A zavartalan kozeg nyomasa

4.1.1. Alkalmazasok

Aramlasi veszteségek megitélése
Leégtechnikai teljesitmény meérese
A dinamikus nyomas meghatarozasahoz

V2

pdin:p?: Ps — P



4.1.2. Mérési elv

Az Euler egyenlet normalis komponens egyenlete:

Vi op
R on

Yo,

4.1.3. Példak meresi konfiguraciokra és eszkbzokre

*Belsé statikus nyomas megcsapolasa fali furaton keresztul

" 3

PILTIED

T e L L

H

¢}




*Statikus nyomasszonda

SITTI7 7T S S

[ SENSOR




*Ermeszonda

~ 25
e —

U

|
|

NN



Nyomasmultiplexer



4.2. Ossznyomas

A megallitott k0zeg nyomasa (torléponti nyomas)

4.2.1. Gyakorlati alkalmazasok: példak

Aramlasi veszteségek megitélése

*Forgogépek teljesitményének és hatasfokanak megitélése
A dinamikus nyomas meghatarozasahoz



4.2.2. Meérési elv

A kOzeget meg kell allitani a merbeszkozzel.

4.2.3. Példak mérési konfiguraciokra és eszk6zokre

*Pitot-csd L )

TR




*Kiel szonda

40°

40°

Tz ez

slranyméro szondak



4.3. Dinamikus nyomas

4.3.1. Gyakorlati alkalmazasok:példak

V=W=\/i(po—p) p=%

4.3.2. Meérési elv




4.3.3. Peldak mérési konfiguraciokra es eszkdzokre

*Egyetlen Pitot-csdvel

Pt \ Vmax

R 2 e,

|~

N\

(Pret=Po) M2

I PrPo—p dynamic




Pitot-csdvel és fali statikus nyomasmegcsapolassal

VPP
&

Ps

(i I W i




Pitot-statikus szonda (Prandtl-cs0)
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*S-szonda




*Spitz-szonda

v




4.5. Nyomaskulonbség-tavadok
(nyomasszenzorok, manomeéterek)

R<h

*Folyadékos mikromanométerek

homalyos iiveg

iiveg pdlca

Betz manométer

-
H H




‘Membranos manomeéterek

Villamos kapacitas-elv




Bridge drive

4

Dscillator

¢

Temperature
controller

Fowrer
amplifier

Controlled Low-pass Output Chatpt
rectifier i) filler el atmplifier -
Display










STANDARD

DM120
No: 0415




Piezo-rezisztiv elv

l l l /DiAPHRAGM, THICKNESS h
S //3\\\ ,_,’? 7 Sl

STRAIN GAGE

CASING OF GAGE
MEMBRANE

~1mm wi\ L LEADS TO
IR {I77777777777777 . BRIDGE CIRCUITRY
T‘ NSTRAIN GAGE

10mm







. SEBESSEGMEROK

1. Propelleres mérok




5.1.1. Propelleres anemomeéterek




Szarnykerekes anemomeéter



> [~~Gyors atlépés

Gyors atlépés




5.2. Termal
anemomeéterek

HA6gombos anemomeéter




Thermal anemometer nv's
L3S
o

0 0,5 1 1.5 2 2,5 3 3.5 4
LDA mis




6. HOMERSEKLETMERES

6.1. Példak ipari alkalmazasokra

«Aramlasi folyamatok jellemzése: ipari technoldgia, K+F
*SUriségmeérés szamitasanak alapja: folyadékok jellemzése,
sebesseg szamitasa dinamikus nyomasbal

6.2. Tipikus méreési elvek és kivitelek




