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Изобретение относится к средствам изме-
рений, в частности к роторным преобразовате-
лям расхода и может быть использовано в рас-
ходомерах и счетчиках газа или жидкости при
измерениях малых расходов.

Известен роторный преобразователь рас-
хода [Кремлевский П.П. Расходомеры и счетчи-
ки количества. M., 1989, с.335], состоящий из
корпуса и двух роторов восьмеричной формы,
расположенных в нем взаимоперпендикулярно.
На валах роторов установлены синхронизи-
рующие зубчатые колеса, обеспечивающие по-
ложение одного ротора относительно другого.

Недостатками известного преобразователя
являются форма роторов, их размеры и взаимо-
расположение в статоре, вследствие чего обра-
зуются большие зазоры, что приводит к значи-
тельной погрешности при работе на малых рас-
ходах. Это ограничивает использование извест-
ного преобразователя в бытовых измерительных
приборах.

Технической задачей является уменьшение
погрешности измерений при малых расходах,
расширение диапазона измерения и обеспечение
надежности и безопасности эксплуатации.

Техническая задача решается тем, что
профиль роторов оптимизирован и обеспечивает
необходимые зазоры между роторами и рабочей
камерой во всех фазах работы. При этом вели-
чина зазора стремится к нулю. Это позволяет
использовать его в бытовых счетчиках и расхо-
домерах, предназначенных для измерения ма-
лых расходов.

Профиль ротора определяется по уравне-
ниям 1 и 2, согласно которым последовательно
вычисляют координаты точек соответствующих
боковому и торцевому участкам. Уравнение 1 в
общем виде записывается так:

Yб=а0+а1Х+а2Х2+a3X3+а4Х4+а5X5,
где Х,Yб - координаты точек бокового уча-

стка профиля ротора;
a0, a1, а2, а3, а4, a5 - коэффициенты уравне-

ния, описывающего боковой участок профиля
ротора.

Уравнение 2 в общем виде записывается
так:

            ___
Yт=b⋅√c-X2,
где Х,Yт - координаты точек торцевого

участка профиля ротора;
b, с - коэффициенты уравнения, описы-

вающего торцевой участок профиля ротора.
А профиль рабочей камеры статора опре-

деляется геометрическими параметрами роторов
и представляет собой сложную кривую, состоя-
щую из дуг различных радиусов.

Сущность изобретения поясняется черте-
жами.

На фиг.1 изображено предлагаемое
устройство, общий вид ; на фиг.2 - профиль ро-

тора; на фиг.3 - модификация профиля рабочей
камеры.

Преобразователь состоит из статора (кор-
пуса) 1 с рабочей камерой 2 и двух роторов 3
восьмеричной формы, установленных взаимо-
перпендикулярно, с определенным зазором ме-
жду ними. Величина зазора стремится к нулю.
На осях роторов 3 установлены синхронизи-
рующие шестерни (на рисунке не показано),
обеспечивающие положение одного ротора от-
носительно другого в процессе работы устрой-
ства. На входе рабочей камеры установлено су-
жающее устройство 4. При вертикальном поло-
жении одного из роторов образуется измери-
тельная камера 5, которая представляет собой
пространство между боковой поверхностью
вертикально расположенного ротора 3 и внут-
ренней поверхностью рабочей камеры 2.

Профиль ротора (фиг.2) представляет со-
бой сложную кривую. При этом если ее внести в
систему координат с центром, совпадающим с
осью вращения ротора, то участок, обозначен-
ный точками 6-7-8, считается боковым и опре-
деляется уравнением 1, а участок, обозначенный
8-9, считается торцевым и определяется уравне-
нием 2. Боковой участок кривой, описывающей
профиль ротора, определяется на двух интерва-
лах для X. На интервале для Х от 5,5 до 9,55
(участок 6-7) уравнение 1 имеет вид:

Yб = -2284,3+1553,6 X-421,7 X2+57,1 X3-
3,9 Х4+0,1 X5.

На интервале для Х от 9,55 до 4,76 (участок
7-8) уравнение 1 имеет вид:
Yб=378,3-272,9X+82,4Х2-12,3X3+0,9X4-0,02X5.

Уравнение 2 на интервале для Х от 4,76 до
0 (участок 8-9) имеет вид:

                                   _______
Yт =1,689√154,8-X2.

Полученные таким образом точки, перено-
сят симметрично осям координат в каждую чет-
верть системы и соединяют между собой, кри-
вая будет соответствовать профилю ротора.

Профиль рабочей камеры 2 (фиг.1) пред-
ставляет собой сложную кривую, состоящую из
дуг различных радиусов, описывающих боковые
и торцевые стороны профиля рабочей камеры
статора. Центры дуг расположены на большой
оси профиля рабочей камеры. Центры боковых
дуг совпадают с центрами роторов О1 и O1' и
определяются радиусом R1, который по величи-
не равен длине большой полуоси ротора. А ду-
ги, образующие торцевой участок, с центром в
точке O2, одновременно являющейся центром
симметрии профиля рабочей камеры статора.
Центры дуг О1 и O2, образующих боковые и
торцевые стороны профиля, смещены друг от
друга на расстояние "а", равное полусумме
большой и малой полуосей ротора. Торцевой
участок дуги описывается радиусом R2, отли-
чающегося от R1 на величину "а" (R2 = R1+а).

Профиль рабочей камеры 2 статора 1 мо-
жет иметь и другую форму (фиг.3), которая
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также определяется геометрическими парамет-
рами роторов. И представляет собой кривую,
состоящую из дуг окружности с центрами O1 и
О1', которые совпадают с осями вращения рото-
ров и смещены друг от друга на расстояние "2а",
равное сумме большой и малой полуосей рото-
ра, определяемых радиусом R1, равным величи-
не большой полуоси ротора, и двух отрезков,
соединяющих эти дуги параллельно большой
оси рабочей камеры, величина которых равна
расстоянию между центрами роторов.

Устройство работает следующим образом.
Газ или другое вещество, попадая в рабочую
камеру 2 через сужающее устройство 4, за счет
разности давления на входе и выходе преобра-
зователя вынуждает вращаться вертикально
расположенный ротор 3, который передает дви-
жение через синхронизирующие шестерни гори-
зонтально расположенному ротору 3. Причем
роторы вращаются в противоположных направ-
лениях, в процессе работы устройства измери-
тельная камера 5 образуется попеременно со
стороны левого или правого вертикально распо-
ложенного ротора. Объем измерительной каме-
ры 5 и скорость вращения роторов 3 определяют
расход вещества или его количество.

Применение предлагаемого преобразова-
теля возможно в приборах для измерения малых
расходов газа и жидкости, при этом рабочие
органы должны быть изготовлены из одного
металла или полимерного материала.

 ФОРМУЛА ИЗОБРЕТЕНИЯ

1. Роторный преобразователь расхода, со-
держащий статор, роторы восьмиричной формы,
соединенные синхронизирующими шестернями,
отличающийся тем, что профиль рабочей по-
верхности каждого ротора определен уравне-
ниями:

Yб1= -2284,3 + 1553,6·X - 421,7·Х2 + 57,1·Х3 -
3,9·Х4 + 0,1·Х5;

Yб2= 378,3 – 272,9·Х + 82,4·X2 - 12,3·X3 + 0,9·X4 -
0,02·X5;

                ______
Yт = 1,689·√154,8 - Х2,

где X, Yб1 - координаты точек бокового участка
профиля ротора на интервале для Х ∈  [5,5;
9,55],

X, Yб2 - координаты точек бокового участка
профиля ротора на интервале для Х ∈  [9,55;
4,76],

X, Yт - координаты точек торцевого участка
профиля ротора на интервале для Х ∈  [4,76; 0],
а профиль рабочей камеры статора определен
геометрическими параметрами роторов - длиной
большой и малой полуосей.

2. Роторный преобразователь расхода по
п.1 отличается тем, что профиль рабочей каме-
ры статора состоит из боковых и торцевых дуг
различных радиусов, центры которых располо-
жены на большой оси профиля рабочей камеры
и смещены друг от друга на расстояние, равное
полусумме большой и малой полуосей ротора,
центры боковых дуг совпадают с центрами
вращения роторов, центр торцевых дуг является
центром симметрии рабочей камеры, боковые
дуги определяются радиусом R1, равным длине
большой полуоси ротора, торцевые дуги опре-
деляются радиусом R2, равным гипотенузе пря-
моугольного треугольника, образованного кате-
тами, длина одного равна длине большой полу-
оси ротора, длина другого равна полусумме
большой и малой полуосей ротора.

3. Роторный преобразователь расхода по
п.1 отличается тем, что профиль рабочей каме-
ры статора состоит из дуг окружности, центры
которых расположены на большой оси профиля
рабочей камеры и совпадают с центрами враще-
ния роторов, и определяются радиусом R1, рав-
ным длине большой полуоси ротора, и двух от-
резков, соединяющих эти дуги параллельно
большой оси профиля рабочей камеры, величи-
на которых равна сумме большой и малой полу-
осей роторов.
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