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(57) 1. Пристрій для вимірювання в'язкості рідких
речовин, який містить електромагнітний збудник
коливань досліджуваного матеріалу, ємкість з пе-
рпендикулярними основі боковими стінками і вто-
ринний перетворювач в'язкості, який відрізняєть-
ся тим, що він додатково містить корпус з опорни-
ми площадками, вал, закріплений на корпусі в
двох точках опори, посередині якого перпендику-
лярно осі жорсткості закріплена пластина з феро-
магнітними накладками, кронштейн, закріплений
на валу, зонд, закріплений на кронштейні перпен-
дикулярно осі жорсткості вала, балку, закріплену
на пластині вздовж осі кронштейна, постійний маг-
ніт, закріплений на кінці зазначеної балки, індук-
ційні датчики, пружини, підсилювач збудження
низької частоти, фазоінвертор, аналого-цифровий
перетворювач, датчик лінійних переміщень зонда,
виконаний у вигляді реостата, зв'язаний контактом
з пластиною, блок обробки інформації та джерело
живлення, при цьому електромагнітний збудник
коливань дослідного матеріалу виконаний у ви-
гляді не менше ніж двох пар електромагнітів, елек-
тромагніти встановлено симетрично феромагніт-
ним накладкам, феромагнітні накладки розміщені
симетрично відносно осі жорсткості вала та в за-
зорі між електромагнітами, а індукційні датчики
встановлено симетрично постійному магніту.

2. Пристрій для вимірювання в'язкості рідких речо-
вин за п.  1,  який відрізняється тим,  що зонд ви-
конано у вигляді частки кільця, при цьому торці
зонда виконано загостреними.
3. Пристрій для вимірювання в'язкості рідких речо-
вин за п.  1,  який відрізняється тим,  що пружини
встановлено симетрично між собою і віссю жорст-
кості вала та з можливістю контактування з опор-
ними площадками корпуса та пластиною.
4. Пристрій для вимірювання в'язкості рідких речо-
вин за п. 1, який відрізняється тим, що вторинний
перетворювач в'язкості виконано у вигляді реєст-
ратора частоти коливань, при цьому вхід реєстра-
тора частоти коливань виконано зв'язаним з вихо-
дами джерела живлення та підсилювача низької
частоти через фазоінвертор, а вихід - з входом
блока обробки інформації.
5. Пристрій для вимірювання в'язкості рідких речо-
вин за п. 1, який відрізняється тим, що входи під-
силювача збудження низької частоти виконано
зв'язаними з індукційними датчиками та джерелом
живлення, а виходи - з входами зазначених елект-
ромагнітів через фазоінвертор.
6. Пристрій для вимірювання в'язкості рідких речо-
вин за п.  1,  який відрізняється тим,  що виходи
джерела живлення виконано зв'язаними з входами
аналого-цифрового перетворювача, датчика ліній-
них переміщень та блоку обробки інформації, при
цьому вихід датчика лінійних переміщень виконано
зв'язаним з входом аналого-цифрового
перетворювача.
7. Пристрій для вимірювання в'язкості рідких речо-
вин за п. 1, який відрізняється тим, що на кінцях
вала встановлено підшипники кочення.

Винахід відноситься до приладів для вимірю-
вання в'язкості рідких речовин і сипучості дисперс-
них порошкоподібних матеріалів.

Відомий пристрій для вимірювання в'язкості
рідких речовин, який містить вібраційний датчик із
зондом, який складається з верхнього і нижнього
неоднорідних стрижнів, поділених мембраною,
який виконано на базі механотрона 6МХІБ, блок
живлення механотрона, систему збудження маят-
никових коливань зонда, генератор звукових коли-

вань, систему вимірювання вихідного сигналу дат-
чика [1]. Коливання зонда забезпечуються систе-
мою генерації, яка дозволяє плавно змінювати
частоту коливань. При цьому амплітуда маятнико-
вих коливань зонда пропорційна частоті коливань і
в'язкості матеріалу, що досліджується, який реєст-
рується пристроєм вимірювальної системи.

Недоліком відомого пристрою для вимірюван-
ня в'язкості рідких речовин є недостатня чутли-
вість і мала достовірність отриманих результатів
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контролю через недостатню точність вимірювання.
Це пояснюється тим, що система збудження маят-
никових коливань збуджує зонд з частотою зму-
шених (які задаються) коливань. Крім того, відо-
мий механотронний прилад може бути використа-
ний тільки для визначення в'язкості рідких
матеріалів.

Найбільш близьким технічним рішенням, об-
раним як прототип, є пристрій для вимірювання
в'язкості рідких речовин, який містить електромаг-
нітний збудник коливань досліджуваного матеріа-
лу, ємкість з перпендикулярними основі боковими
стінками і вторинний перетворювач в'язкості [2]. У
вказаному пристрої за допомогою датчика отри-
мують сигнал, пропорційний частоті заданих коли-
вань, і розрахунковим методом за формулою для
лінійної коливальної системи і тарувальними кри-
вими визначають в'язкість досліджуваного
матеріалу.

Недоліком вказаного пристрою для вимірю-
вання в'язкості рідких речовин, який обрано як
прототип, є низька точність визначення показників
в'язкості матеріалу, що досліджується, яка обумо-
влена тим,  що збуджуються змушені коливання із
заданою частотою, а не власні коливання, частота
яких прямо, а не посередньо, як у прототипі, зале-
жить від в'язкості матеріалу, що досліджується,
якщо останній включений у динамічну коливальну
систему. Крім того, функціональні можливості про-
тотипу не дозволяють використовувати його для
розширення асортименту матеріалів, що дослі-
джуються, наприклад, для визначення сипучості
дисперсних порошкоподібних матеріалів.

Технічною задачею, яка розв'язується цим ви-
находом, є підвищення точності вимірювань і
поширення асортименту матеріалів, що
досліджуються.

Суть винаходу у пристрої для вимірювання
в'язкості рідких речовин, який містить електромаг-
нітний збудник коливань досліджуваного матеріа-
лу, ємкість з перпендикулярними основі боковими
стінками і вторинний перетворювач в'язкості, поля-
гає в тому, що рішенням технічної задачі є додат-
кове оснащення корпуса опорними площадками,
виконання валу закріпленим на корпусі в двох точ-
ках опори, закріплення посередині вала перпенди-
кулярно його осі жорсткості пластини з феромагні-
тними накладками, закріплення кронштейна на
валу, закріплення зонда на кронштейні перпенди-
кулярно осі жорсткості вала, закріплення балки на
пластині вздовж осі кронштейна, закріплення по-
стійного магніту на кінці зазначеної балки, додат-
кове оснащення індукційними датчиками, пружи-
нами, підсилювачем збудження низької частоти,
фазоінвертором, аналого-цифровим перетворю-
вачем, датчиком лінійних переміщень зонда, вико-
наного у вигляді реостата, зв'язаного контактом з
пластиною, блоком обробки інформації та джере-
лом живлення, виконання електромагнітного збуд-
ника коливань дослідного матеріалу у вигляді не
менше ніж двох пар електромагнітів, встановлення
електромагнітів симетрично феромагнітним на-
кладкам, розміщення феромагнітних накладок си-
метрично відносно осі жорсткості вала та в зазорі
між електромагнітами, встановлення індукційних
датчиків симетрично постійному магніту, виконан-
ня зонда у вигляді частки кільця, виконання торців

зонда загостреними, встановлення пружин симет-
рично між собою і віссю жорсткості вала та з мож-
ливістю контактування з опорними площадками
корпуса та пластиною, виконання вторинного пе-
ретворювача в'язкості у вигляді реєстратора час-
тоти коливань, забезпечення зв'язку входу реєст-
ратора частоти коливань з виходами джерела жи-
влення та підсилювача низької частоти через фа-
зоінвертор, а виходу - з входом блоку обробки ін-
формації, забезпечення зв'язку входів підсилюва-
ча збудження низької частоти з індукційними дат-
чиками та джерелом живлення,  а виходів -  з вхо-
дами зазначених електромагнітів через фазоінве-
ртор, забезпечення зв'язку виходів джерела жив-
лення з входами аналого-цифрового перетворю-
вача, датчика лінійних переміщень та блоку обро-
бки інформації, забезпечення зв'язку виходу дат-
чика лінійних переміщень з входом аналого-
цифрового перетворювача, встановлення на кін-
цях вала підшипників кочення.

Порівняльний аналіз технічного рішення з про-
тотипом показує, що запропонований пристрій для
вимірювання в'язкості рідких речовин відрізняється
тим, що він додатково містить корпус з опорними
площадками, вал, закріплений на корпусі в двох
точках опори, посередині якого перпендикулярно
осі жорсткості закріплена пластина з феромагніт-
ними накладками, кронштейн, закріплений на ва-
лу, зонд, закріплений на кронштейні перпендику-
лярно осі жорсткості вала, балку, закріплену на
пластині вздовж осі кронштейна, постійний магніт,
закріплений на кінці зазначеної балки, індукційні
датчики, пружини, підсилювач збудження низької
частоти, фазоінвертор, аналого-цифровий пере-
творювач, датчик лінійних переміщень зонда, ви-
конаний у вигляді реостата, зв'язаний контактом з
пластиною, збудник коливань досліджуваного ма-
теріалу виконаний у вигляді не менше ніж двох пар
електромагнітів, електромагніти встановлено си-
метрично феромагнітним накладкам, феромагнітні
накладки розміщені симетрично відносно осі жорс-
ткості вала та в зазорі між електромагнітами, а
індукційні датчики встановлено симетрично по-
стійному магніту,  зонд виконано у вигляді частки
кільця, торці зонда виконано загостреними, пружи-
ни встановлено симетрично між собою і віссю жо-
рсткості вала та з можливістю контактування з
опорними площадками корпуса та пластиною, вто-
ринний перетворювач в'язкості виконано у вигляді
реєстратора частоти коливань, вхід реєстратора
частоти коливань виконано зв'язаним з виходами
джерела живлення та підсилювача низької частоти
через фазоінвертор, вихід реєстратора частоти
коливань виконано зв'язаним з входом блока об-
робки інформації, входи підсилювача збудження
низької частоти виконано зв'язаними з індукційни-
ми датчиками та джерелом живлення, а виходи
підсилювача збудження низької частоти виконано
зв'язаними з входами зазначених електромагнітів
через фазоінвертор, виходи джерела живлення
виконано зв'язаними з входами аналого-
цифрового перетворювача, датчика лінійних пе-
реміщень та блоку обробки інформації, вихід дат-
чика лінійних переміщень виконано зв'язаним з
входом аналого-цифрового перетворювача, а на
кінцях вала встановлено підшипники кочення.
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Таким чином, даний пристрій вимірювання в'я-
зкості рідких речовин відповідає критерію винахо-
ду "новизна".

Винахід пояснюється кресленнями, де на
фіг. 1 представлено загальну схему пристрою для
вимірювання в'язкості рідких речовин, на фіг. 2
наведено конструктивно-компонувальну схему
динамічної системи пристрою, на фіг. 3 представ-
лено загальну схему коливальної системи при-
строю, на фіг. 4 зображено блок-схему пристрою,
на фіг. 5 та фіг. 6 показано схеми збудження коли-
вань датчика в'язкості за допомогою електромагні-
тів, відповідно у перший та другий півперіоди ко-
ливань, на фіг. 7 наведено графік залежності час-
тоти авторезонансних коливань f динамічної сис-
теми від в'язкості v досліджуваного матеріалу та
температури оточуючого середовища t, на фіг. 8
наведено графік залежності лінійних переміщень λ
датчика динамічної системи від в'язкості ν дослі-
джуваного матеріалу.

Пристрій для вимірювання в'язкості рідких ре-
човин містить корпус 1 з опорними площадками 2,
вал 3, закріплений на корпусі 1 в двох точках опо-
ри 4. Посередині вала 3 перпендикулярно його осі
жорсткості (О.Ж.) закріплена пластина 5 з феро-
магнітними накладками 6. Плечі вищезгаданої
пластини 5 відносно осі жорсткості вала 3 викону-
ються конструктивно рівними між собою. На валу 3
перпендикулярно площині пластини 5 закріплений
кронштейн 7. На кінці кронштейна 7 закріплений
зонд 8, який розміщено в площині, перпендикуля-
рній осі жорсткості вала 3. Зонд 8 виконано у ви-
гляді частки кільця, при цьому торці зонда 8 вико-
нано загостреними. Осесиметрично кронштейна 7
(вздовж його поздовжньої осі) на валу 3 закріплено
балку 9. На кінці балки 9 закріплено постійний ма-
гніт 10. Симетрично постійному магніту 10 розмі-
щені індукційні датчики 11, які, як варіант конструк-
тивного виконання, закріплені на опорі 12. На опо-
рних площадках 2 корпуса 1 жорстко закріплено
електромагнітний збудник коливань досліджувано-
го матеріалу, який виконано у вигляді електромаг-
нітів 13. Електромагніти 13 розміщено осесимет-
рично осі жорсткості вала 3 та пластини 5. Елект-
ромагніти 13 об'єднані в блоки попарно і розміщені
осесиметрично один відносно одного в блоці з
осьовим зазором між осердями. При цьому краї
пластини 5 виконано розміщеними симетрично
відносно електромагнітів 13 в блоці. Електромагні-
ти 13 встановлено симетрично феромагнітним
накладкам 6, при цьому феромагнітні накладки 6
розміщені симетрично відносно осі жорсткості ва-
ла 3 та в зазорі між електромагнітами 13. Поздов-
жні осі електромагнітів 13 в блоці розміщено на
відстані ℓ між собою та на відстані ℓ/2 відносно осі
жорсткості вала 3. На одному з країв пластини 5
закріплено контакт 14, зв'язаний з датчиком ліній-
них переміщень 15 зонда 8, виконаний у вигляді
реостата. Між опорними площадками 2 та пласти-
ною 5 встановлено пружні елементи, виконані у
вигляді пружин 16. Пружини 16 встановлено симе-
трично між собою і віссю жорсткості вала 3 та з
можливістю контактування з опорними площадка-
ми 2 корпуса 1 та пластиною 5. Пристрій для вимі-
рювання в'язкості рідких речовин додатково осна-
щений підсилювачем збудження низької частоти
17, фазоінвертором 18, аналого-цифровим пере-

творювачем 19, блоком обробки інформації 20 та
джерелом живлення 21. Вторинний перетворювач
в'язкості 22 виконано у вигляді реєстратора часто-
ти коливань (позиція 22), наприклад, у вигляді
електронно-обчислювального частотоміра, при
цьому вхід реєстратора частоти коливань 22 (час-
тотоміра) виконано зв'язаним з виходами джерела
живлення 21 та підсилювача низької частоти 17
через фазоінвертор 18, а вихід - з входом блоку
обробки інформації 20. Входи підсилювача збу-
дження низької частоти 17 виконано зв'язаними з
індукційними датчиками 11 та джерелом живлення
21, а виходи - з входами зазначених електромагні-
тів 13 через фазоінвертор 18. Виходи джерела
живлення 21 виконано зв'язаними з входами ана-
лого-цифрового перетворювача 19, датчика ліній-
них переміщень 15 та блоку обробки інформації
20, при цьому вихід датчика лінійних переміщень
15 виконано зв'язаним з входом аналого-
цифрового перетворювача 19. Для забезпечення
повороту вала 3 відносно опор 4 на кінцях вала 3
встановлено підшипники кочення 23. Зв'язок між
електричними приладами забезпечено за допомо-
гою електричних кабелів 24. Корпус 1 з'єднано з
ємкістю 25, яка виконана з перпендикулярними
основі 26 боковими стінками 27. У порожнину 28
ємкості 25 заливається досліджуваний матеріал
29. Зливання досліджуваного матеріалу з ємкості
25 виконується за допомогою крану зливу 30 (як
варіант конструктивного виконання).

Пристрій для вимірювання в'язкості рідких ре-
човин працює таким чином.

Перед вмиканням приладу в ємкість 25 помі-
щають досліджуваний матеріал 29 (див. фіг. 1),
наприклад, рідку речовину (як рідка речовина мо-
же бути нафта, бензин, гас, рідкі фарби, мастила
та інші матеріали, які мають можливість коливати-
ся) у кількості, щоб зонд 8 був закритий речовиною
повністю, але не менше, ніж на половину довжини
кронштейна 7.

Вмикається прилад, подається напруга з дже-
рела живлення 21 по електричних кабелях 24 на
входи вторинного перетворювача в'язкості (реєст-
ратора частоти коливань) 22, аналого-цифрового
перетворювача 19, датчика лінійних переміщень
15, підсилювача збудження низької частоти 17 та
на блок обробки інформації 20 (див. фіг. 4).

При цьому між індукційними датчиками 11 та
постійним магнітом 10 є контакт через вплив маг-
нітного поля (N/S) постійного магніту 10 на обмот-
ки котушки індукційного датчика 11. Зазначене
магнітне поле (N/S) виробляє в котушці індукційно-
го датчика 11 сигнал у вигляді електрорушійної
сили індукції (е.р.с.). Зазначений сигнал по елект-
ричним ланцюгам (кабелям 24) подається на вхо-
ди підсилювача збудження низької частоти 17. У
підсилювачі збудження низької частоти 17 сигнал у
вигляді електрорушійної сили індукції (е.р.с.) під-
силюється і подається на входи фазоінвертора 18.
Проходячи через фазоінвертор 18, підсилений
сигнал розподіляється на два канали і подається
на діагонально протилежні електромагніти 13 (див.
фіг.  1,  фіг.  5-6  ),  які зібрано в блоки попарно і за-
кріплено жорстко на корпусі 1. У перший півперіод
коливань сигнал з підсилювача збудження низької
частоти 17 буде надходити до діагонально проти-
лежних електромагнітів 13, наприклад, як наведе-
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но на фіг.  5.  При цьому в електромагніті 13  вини-
кає змінне (за півперіодами коливань) магнітне
поле (N/S), енергія P(t) якого через феромагнітні
накладки 6, що є жорстко закріпленими на краях
пластини 5 (пластина 5 при цьому закріплена жор-
стко на валу 3 перпендикулярно його осі жорсткос-
ті), впливає на зазначену пластину 5 і, як наслідок,
на вал 3, викликаючи його повертання відносно
поздовжньої осі у підшипниках кочення 23 (див.
фіг. 5). Змінне відхилення пластини 5 з зондом 8,
що закріплений на валу 3 за допомогою кронштей-
на 7, призводить до виникнення коливань зазна-
ченого зонда 8 відносно осі жорсткості вала 3 з
авторезонансною частотою. На підставі того, що
плечі пластини 5 відносно осі жорсткості вала 3 є
рівними між собою, а електромагніти 13 мають
однакові характеристики, то сили діяння P(t) на
кожне з плеч пластини 5 будуть також однакові, і
вони будуть збуджувати тільки крутильні коливан-
ня вала 3 з зондом 8. При повертанні вала 3 буде
відповідно переміщуватись і зонд 8, який жорстко
закріплено до валу 3 за допомогою кронштейна 7
(зонд 8 з кронштейном 7 буде переміщуватись в
площині, перпендикулярній поздовжній осі вала 3).
Разом з повертанням вала 3 будуть відхилятися
від горизонталі (що є статичним положенням плас-
тини 5) краї зазначеної пластини 5, стискаючи від-
повідні діагональне протилежні пружні елементи
(пружини 16). При стисканні пружини 16 будуть
накопичувати енергію протидії магнітному полю
(N/S) від електромагнітів 13. У процесі відхилення
країв пластини 5 від горизонтального положення
контакт 14 датчика лінійних переміщень 15 буде
ковзати по обмотках датчика лінійних переміщень
15 (який конструктивно виконано у вигляді реоста-
та) і змінювати величину струму від джерела жив-
лення 21 на величину λ, пропорційну куту відхи-
лення країв пластини 5 (див. фіг. 1, фіг. 5, фіг. 6).
Визначений сигнал λ з датчика лінійних перемі-
щень 15 буде надходити до аналого-цифрового
перетворювача 19. У цей же час (у термін першого
півперіоду коливань) сигнал з фазоінвертора 18
буде по другому каналу подаватися на входи вто-
ринного перетворювача в'язкості 22 (який викона-
но у вигляді регістратора частоти коливань, на-
приклад, частотоміра 22, вхід якого виконано зв'я-
заним з виходами електромагнітів 13), формуючи
базовий сигнал частоти коливань f. З частотоміра
22 базовий сигнал частоти коливань f подається
також і на блок обробки інформації 20. Як вже бу-
ло зазначено вище, при дії магнітного поля (N/S)
від електромагнітів 13 на пластину 5 буде відбува-
тися як відхилення від горизонталі пластини 5, так
і від вертикалі зонда 8. У положенні пластини 5 і
зонда 8, коли сила P(t) дії магнітного поля (N/S)
електромагніта 13 на зазначену пластину 5 стане
дорівнювати силі стискання пружин 16, повертання
вала 3 із закріпленими на ньому пластиною 5, зон-
дом 8 (на кронштейні 7) та постійного магніту 10
(закріпленого на балці 9) припиниться. У цей мо-
мент зникне електрорушійна сила індукції (е.р.с.) в
індукційному датчику 11, який працював у перший
півперіод коливань (наприклад, лівий, згідно зі
схемою на фіг. 5). При цьому зникне і сигнал, який
надходить до підсилювача збудження низької час-
тоти 17, а також підсилений сигнал, який надходив
на електромагніти 13 через фазоінвертор 18. Маг-

нітне поле (N/S) від задіяних у перший півперіод
коливань електромагнітів 13 зникне, і під дією
пружин 16 (які були задіяні у перший півперіод
коливань) вал 3 буде повертатися в обернену сто-
рону. На цьому етап першого півперіоду коливань
закінчується.

При повертанні вала 3 в напрямі статичного
положення постійний магніт 10 буде впливати вже
на інший індукційний датчик 11 (див. фіг. 6), викли-
каючи в зазначеному індукційному датчику 11 (на-
приклад, у правому, згідно зі схемою на фіг. 6) сиг-
нал у вигляді електрорушійної сили індукції (е.р.с.),
але іншого знаку, ніж у перший півперіод коливань.
З індукційного датчика 11 сигнал у вигляді елект-
рорушійної сили індукції (е.р.с.) буде надходити до
підсилювача збудження низької частоти 17, а з
нього, вже підсилений, через фазоінвертор 18 на
інші (відповідно до першого півперіоду коливань)
електромагніти 13 в блоках. Проходячи через фа-
зоінвертор 18, підсилений сигнал розподіляється
на два канали і подається на діагонально проти-
лежні електромагніти 13 (див. фіг. 1, фіг. 6), які
зібрано в блоки попарно і закріплено жорстко на
корпусі 1. У другий півперіод коливань сигнал з
підсилювача збудження низької частоти 17 буде
надходити до діагонально протилежних електро-
магнітів 13, наприклад, як наведено на фіг. 6. При
цьому в електромагнітах 13 знов виникає змінне
(за півперіодами коливань) магнітне поле (N/S),
енергія P(t) якого через феромагнітні накладки 6
буде впливати на зазначену пластину 5 і, як наслі-
док, на вал 3, викликаючи його повертання віднос-
но поздовжньої осі у підшипниках кочення 23 (див.
фіг. 2, фіг. 3, фіг. 5-6) в іншу сторону щодо першо-
го півперіоду коливань. При повертанні вала 3 в
іншу сторону буде відповідно переміщуватись і
зонд 8, який жорстко закріплено на валу 3 за до-
помогою кронштейна 7. Разом з повертанням вала
3 будуть відхилятися від горизонталі (що є статич-
ним положенням пластини 5) краї зазначеної пла-
стини 5, стискаючи відповідні діагонально проти-
лежні пружні елементи (пружини 16) (інші - щодо
першого півперіоду коливань). При стисканні пру-
жини 16 будуть накопичувати енергію протидії ма-
гнітному полю (N/S) від електромагнітів 13. У про-
цесі відхилення країв пластини 5 від горизонталь-
ного положення контакт 14 датчика лінійних пере-
міщень 15 буде ковзати по обмотках датчика лі-
нійних переміщень 15 (який конструктивно викона-
но у вигляді реостата) і змінювати величину стру-
му від джерела живлення 21 на величину λ, про-
порційну куту відхилення країв пластини 5 (див.
фіг. 5 або фіг. 6). Визначений сигнал λ з датчика
лінійних переміщень 15 буде надходити до анало-
го-цифрового перетворювача 19.

У цей же час (у термін другого півперіоду ко-
ливань) сигнал з фазоінвертора 18 буде по друго-
му каналу подаватися на входи вторинного пере-
творювача в'язкості 22 (який виконано у вигляді
регістратора частоти коливань, наприклад, часто-
томіра 22), формуючи базовий сигнал частоти ко-
ливань f. У другий півперіод коливань з частотомі-
ра 22 базовий сигнал частоти коливань f аналогіч-
ним чином подається також і на блок обробки ін-
формації 20. У положенні пластини 5 і зонда 8,
коли сила P(t) дії магнітного поля (N/S) електрома-
гніта 13 на зазначену пластину 5 стане дорівнюва-
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ти силі стискання пружин 16, повертання вала 3 із
закріпленими на ньому пластиною 5, зондом 8 (на
кронштейні 7) та постійного магніту 10 (закріплено-
го на балці 9)  припиниться.  У цей момент зникне
електрорушійна сила індукції (е.р.с.) в індукційно-
му датчику 11, який працював у другий півперіод
коливань (наприклад, правий, згідно зі схемою на
фіг.  6).  При цьому ж зникне і сигнал,  який надхо-
дить до підсилювача збудження низької частоти
17, а також підсилений сигнал, який надходив на
електромагніти 13 через фазоінвертор 18. Магніт-
не поле (N/S) від задіяних у другий півперіод коли-
вань електромагнітів 13 зникне і під дією пружин
16 (які були задіяні у другий півперіод коливань),
вал 3 буде повертатися в обернену сторону.
На цьому етап другого півперіоду коливань
закінчується.

Але процес коливань не закінчується. Він буде
повторюватись невизначено довгий час і буде за-
лежати тільки від впливу величини в'язкості v до-
сліджуваного матеріалу 29 на зонд 8. Чим більшою
є величина в'язкості v, тим менше буде частота f
коливань зонда 8.

Знаючи виміряні раніше еталонні частоти ко-
ливань f зонда 8 у ємкості 25 з досліджуваним ма-
теріалом, показники в'язкості якого відомі (отрима-
ні при контрольному вимірюванні за допомогою
методів контролю, описаних, наприклад, в [3]),
отримують за номограмою залежності частоти
авторезонансних коливань f системи "вал-зонд-
досліджуваний матеріал" від в'язкості v досліджу-
ваного матеріалу 29 величину в'язкості v дослі-
джуваного матеріалу 29 (див. номограму залежно-
сті f=ƒ(v, t) на фіг. 7). Наприклад, при контрольно-
му вимірюванні в'язкості v досліджуваного матері-
алу була отримана частота авторезонансних ко-
ливань f1. Згідно з номограмою, на осі f знаходять
величину f1, проводять перпендикуляр до сімейст-
ва кривих t (на фіг. 7 - зазначено t1, t2, t3 та t4), від-
повідно до температури t3 (як приклад), перехо-
дять паралельно базовій осі до графіка зміни в'яз-
кості v і, опускаючи перпендикуляр з точки перети-
ну графіка на вісь v, отримують величину фактич-
ної в'язкості v1 досліджуваного матеріалу 29.

За величиною кутових переміщень пластини 5
відносно статичного положення, за даними сигна-
лу λ, отримують додатково величину фактичної
в'язкості v1 досліджуваного матеріалу 29 (див. но-
мограму залежності λ=ƒ(v) на фіг. 8).

На цьому дослідну роботу щодо отримання
величини фактичної в'язкості v досліджуваного
матеріалу 29 закінчують.

Після проведених досліджень зливання дослі-
дного матеріалу 29 з ємності 25 робиться крізь
кран зливу 30.

Підвищення ефективності використання дано-
го пристрою для вимірювання в'язкості рідких ре-
човин порівняно з прототипом, досягається за ра-
хунок того, що принцип дії пристрою заснований
на створенні самозбуджуючого контуру, який скла-
дається з вала із зондом, пластини, індукційних
датчиків та підсилювача збудження низької часто-
ти,  при цьому вал із зондом,  який є зануреним у
досліджуваний матеріал, в цьому контурі є частот-
но-вибірковою ланкою, яка дозволяє збуджувати
крутильні коливання динамічної системи тільки з
авторезонансною частотою. Використання у при-
строї схеми самозбуджуючого контуру,  а в схемі -
високочутливого індукційного датчика велосимет-
ричного типу, забезпечує значне підвищення точ-
ності вимірювання і дозволяє розширити коло до-
сліджуваних матеріалів. Роздільне і ізольоване
розташування силових електромагнітів, індукцій-
них датчиків (за межами магнітного поля, що на-
водиться електромагнітами), винесення за допо-
могою балки постійного магніту із зони дії магніт-
ного поля, що наводиться електромагнітами, під-
вищує чутливість пристрою.

Запропонований пристрій для вимірювання
в'язкості рідких речовин може бути використаний
також і для визначення сипкості дисперсних поро-
шкових матеріалів.

Джерела інформації.
1. Авторське свідоцтво СРСР № 238875, МПК

G01N11/16, 1966 р. - аналог.
2. Авторське свідоцтво СРСР № 685957, МПК

G01N11/16, 1977 р. - аналог.
3. Авторське свідоцтво СРСР № 775667, МПК

G01N11/16, 1977 р. - прототип.
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