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aNNOTACIQ

pLESKAˆ a.w. mETODIKA RASˆETA SISTEMY STABILIZACII DAWLENIQ KWAZIZAMKNUTOGO KRIOGEN-
NOGO OB˙EMA S PEREMENNOJ TEPLOWOJ NAGRUZKOJ: pREPRINT ifw— 96-27. – pROTWINO, 1996. –

8 S., 2 RIS., 1 TABL., BIBLIOGR.: 4.

oPISANA METODIKA, POZWOLQ@]AQ RASSˆITYWATX WLIQNIE RAZMERA KAPILLQRA, SWQZYWA-
@]EGO RABOˆIJ OB˙EM S PEREMENNOJ TEPLOWOJ NAGRUZKOJ, I OB˙EM SO STABILIZIROWANNYM

DAWLENIEM, NA STABILXNOSTX DAWLENIQ W PERWOM OB˙EME. w KAˆESTWE PRIMERA RASSMOTRENA

STABILXNOSTX DAWLENIQ W RABOˆEM OB˙EME BYSTROCIKLIRU@]EJ PUZYRXKOWOJ KAMERY. pRO-

WEDENO SRAWNENIE RASˆETNYH DANNYH S “KSPERIMENTALXNYMI.

Abstract

Pleskach A.V. Calculational Method of the System for Pressure Stabilization in a Quazi-Closed

Cryogenic Volume with a Variable Heat Load: IHEP Preprint 96-27. – Protvino, 1996. – p. 8,
figs. 2, tables 1, refs.: 4.

The method permitting to calculate the impact of the capillary diameter which connects

the volume with variable heat load and the volume, having a stabilized pressure, on the pres-
sure stability in the first volume has been developed. The stabilization of the pressure in the

working volume of the rapid cycling hydrogen bubble chamber is considered as an example. The
calculational results are compared with the experimental ones.
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1. wWEDENIE

nEOBHODIMOSTX RASˆETA (NA STADII PROEKTIROWANIQ) IZMENENIQ STATIˆESKOGO

(WERHNEGO) DAWLENIQ WO WREMQ RABOTY BYSTROCIKLIRU@]EJ PUZYRXKOWOJ KAMERY W

SERII OBUSLOWLENA TEM, ˆTO POWY[ENIE WERHNEGO DAWLENIQ W SERII PRIWODIT K SO-
OTWETSTWU@]EMU POWY[ENI@ NIVNEGO DAWLENIQ, KOTOROE, W SWO@ OˆEREDX, PRIWODIT

K PONIVENI@ PLOTNOSTI PUZYRXKOW, OBRAZU@]IH SLED (TREK) NA MESTE PROHOVDENIQ

ˆEREZ RABOˆIJ OB˙EM KAMERY ZARQVENNOJ ˆASTICY. tAKIM OBRAZOM, STABILXNOSTX

WERHNEGO DAWLENIQ WO WREMQ RABOTY KAMERY W SERII ODNOZNAˆNO SWQZANA S TOˆNOST-
NYMI HARAKTERISTIKAMI KAMERY. nAPRIMER, IZ DANNYH, PRIWEDENNYH W RABOTE [1],
SLEDUET, ˆTO PRI ˆASTOTE RABOTY 40 gC I KOLIˆESTWE RAS[IRENIJ W SERII 30 (DO-
STIGAEMAQ PLOTNOSTX PUZYRXKOW SOSTAWLQET 15 SM−1) POWY[ENIE WERHNEGO DAWLENIQ

SOSTAWLQET ∼ 0, 6 ATM. dLQ ˆISTOJ KAMERY [2,3] “TO OZNAˆAET, ˆTO PRAKTIˆESKI NA

“TU VE WELIˆINU WOZRASTAET I NIVNEE DAWLENIE. w “TOM SLUˆAE IZMENENIE PLOTNO-
STI PUZYRXKOW PRI RABOˆEJ PLOTNOSTI 150 SM−1 [3] MOVET SOSTAWITX 60÷ 70 SM−1,

ˆTO DLQ PRECIZIONNOJ BYSTROCIKLIRU@]EJ PUZYRXKOWOJ KAMERY [3] SOWER[ENNO

NEDOPUSTIMO. pO“TOMU POWEDENIE STATIˆESKOGO DAWLENIQ PRI RABOTE KAMERY W SE-
RII NEOBHODIMO UMETX RASSˆITYWATX I ZADAWATX NA STADII EE PROEKTIROWANIQ,
DLQ ˆEGO BYLA RAZRABOTANA SOOTWETSTWU@]AQ METODIKA RASˆETA “TOGO PROCESSA.
—TA METODIKA BYLA ISPOLXZOWANA DLQ RASˆETA SISTEMY STABILIZACII DAWLENIQ DLQ

VIDKOWODORODNOJ BYSTROCIKLIRU@]EJ PUZYRXKOWOJ KAMERY [3].

2. oSNOWNYE “TAPY RASˆETA IZMENENIQ WERHNEGO DAWLENIQ

WO WREMQ RABOTY KAMERY W SERII

kONSTRUKCIQ SISTEMY TERMOSTATIROWANIQ I STABILIZACII DAWLENIQ W KAMERE

OPISANA W RABOTE [3].
kAMERA W CELOM PREDSTAWLQET SOBOJ ZAMKNUTYJ OB˙EM, WERHNQQ ˆASTX RABOˆEGO

OB˙EMA KOTOROJ ˆEREZ TONKIJ KAPILLQR SOOB]AETSQ SO STABILIZACIONNYM OB˙EMOM.
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wERHNEE DAWLENIE PODDERVIWAETSQ I OTSLEVIWAETSQ IMENNO W “TOM OB˙EME, A BLA-
GODARQ SWQZI S KAMEROJ ˆEREZ KAPILLQR I W RABOˆEM OB˙EME KAMERY.

bYSTROCIKLIRU@]AQ KAMERA RABOTAET SERIQMI S ˆASTOTOJ (f) DO 50 gC I DLI-
TELXNOSTX@ SERII (TR) DO 1 S. sERII SRABATYWANIJ KAMERY (NA PUˆKE) SLEDU@T S

ˆASTOTOJ RABOTY USKORITELQ fUSK = 1/TUSK .
oˆEWIDNO, ˆTO WO WREMQ OSU]ESTWLENIQ RABOˆEGO CIKLA KAMERY IZ STABILIZA-

CIONNOGO OB˙EMA ˆEREZ KAPILLQR W RABOˆIJ OB˙EM NATEKAET KAKOE-TO KOLIˆESTWO

VIDKOSTI. wO WREMQ RABOTY KAMERY W SERII WREMQ MEVDU RAS[IRENIQMI MOVET

BYTX DOSTATOˆNO MALYM, I WSQ NATEK[AQ ZA WREMQ RABOˆEGO CIKLA VIDKOSTX NE

USPEWAET WYTEˆX. w REZULXTATE WERHNEE DAWLENIE OT CIKLA K CIKLU NAˆINAET WOZ-
RASTATX ZA SˆET NEPOLNOGO WOZWRATA VIDKOSTI, NATEKA@]EJ IZ STABILIZACIONNOGO

OB˙EMA. kROME TOGO, ROST WERHNEGO DAWLENIQ OT CIKLA K CIKLU PROISHODIT TAKVE

ZA SˆET NEPOLNOGO OTWODA DINAMIˆESKOGO TEPLOWYDELENIQ SISTEMOJ TERMOSTATIRO-
WANIQ, KOTORAQ W SILU SWOEJ INERCIONNOSTI SNIMAET SREDNIJ WO WREMENI TEPLOWOJ

POTOK.
pRI RAZRABOTKE NASTOQ]EJ METODIKI BYLI PRINQTY SLEDU@]IE DOPU]ENIQ:
– SISTEMA TERMOSTATIROWANIQ INERCIONNA I USPEWAET WOZDEJSTWOWATX NA TEM-

PERATURU W KAMERE WO WREMQ EE RABOTY W SERII SO SKOROSTX@ OTWODA SREDNEGO

TEPLOWOGO POTOKA;
– WLIQNIEM KOLEBATELXNOGO PROCESSA, WOZNIKA@]EGO W KAMERE W KONCE RAS[IRE-

NIQ, NA MIGRACI@ VIDKOSTI MOVNO PRENEBREˆX, TAK KAK “TI KOLEBANIQ SOWER[A@TSQ

OTNOSITELXNO SREDNEGO UROWNQ I BYSTRO ZATUHA@T;
– ISTEˆENIE VIDKOSTI ˆEREZ KAPILLQR W SILU EE PEREOHLAVDENIQ NOSIT VID-

KOSTNYJ HARAKTER;
– KOLIˆESTWO VIDKOSTI, NATEKA@]EE WO WREMQ OSU]ESTWLENIQ RABOˆEGO CIKLA

KAMERY, MALO I PRAKTIˆESKI NE WLIQET NA KRIWU@ IZMENENIQ DAWLENIQ W RABOˆEM

OB˙EME.

2.1. kOLIˆESTWO VIDKOSTI, NATEKA@]EE ˆEREZ KAPILLQR

zAKON IZMENENIQ DAWLENIQ (W RABOˆEM OB˙EME KAMERY) PRI RASˆETE KOLIˆESTWA

VIDKOSTI, NATEKA@]EJ ˆEREZ KAPILLQR, PRINIMAETSQ GARMONIˆESKIM. oPREDELENIE

NATEKA@]EJ ˆEREZ KAPILLQR VIDKOSTI OSU]ESTWLQETSQ PUTEM ˆISLENNOGO INTEGRI-
ROWANIQ PROCESSA ISTEˆENIQ W OB˙EM S IZMENQ@]IMSQ PO GARMONIˆESKOMU ZAKONU

DAWLENIEM. w REZULXTATE POLUˆAEM SLEDU@]EE WYRAVENIE DLQ OPREDELENIQ OB˙EM-
NOGO KOLIˆESTWA VIDKOSTI, NATEKA@]EGO WO WREMQ RABOˆEGO CIKLA KAMERY:

∆G0 = 0, 64

√√√√2g(PW − PN )

ρ(1, 5 + λL
d
)
· TC · S0,

GDE PW – WERHNEE DAWLENIE W KAMERE; PN – NIVNEE DAWLENIE W KAMERE; g – USKORENIE

SWOBODNOGO PADENIQ; ρ –PLOTNOSTX VIDKOSTI; TC – DLITELXNOSTX RABOˆEGO CIKLA

KAMERY; S0 – SWOBODNOE SEˆENIE KAPILLQRA; L – DLINA KAPILLQRA; d – WNUTRENNIJ

DIAMETR KAPILLQRA; λ = 0,316
Re0,25

– KO“FFICIENT TRENIQ [4]; Re – ˆISLO rEJNOLXDSA.
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2.2. pOWY[ENIE DAWLENIQ IZ-ZA NEOBRATIMOGO TEPLOWYDELENIQ

pOD˙EM DAWLENIQ ZA SˆET NAGREWANIQ VIDKOSTI WSLEDSTWIE NEOBRATIMOGO TE-
PLOWYDELENIQ W ZAMKNUTOM OB˙EME OPREDELQETSQ PUTEM SWEDENIQ “TOGO IZOHORIˆE-
SKOGO PROCESSA K “KWIWALENTNOMU ADIABATIˆESKOMU PROCESSU SVATIQ OB˙EMA, KOTO-
RYJ PROISHODIT ZA SˆET NATEKANIQ NEKOTOROGO (RASˆETNOGO) KOLIˆESTWA VIDKOSTI.
—KWIWALENTNYJ ADIABATIˆESKIJ PROCESS (SLEDOWATELXNO, I RASˆETNOE KOLIˆE-
STWO NATEKA@]EJ VIDKOSTI) OPREDELQETSQ IZ USLOWIQ RAWENSTWA KONEˆNYH

WOZDEJSTWIJ – ODINAKOWOGO W TOM I DRUGOM SLUˆAE POWY[ENIQ DAWLENIQ. tAKOJ

PRIEM POZWOLQET SWESTI RASˆET TAKIH RAZNORODNYH PROCESSOW, KAK NAGREWANIE I

NATEKANIE, PRIWODQ]IH KAVDYJ K POWY[ENI@ DAWLENIQ, K ODNOMU PROCESSU NA-
TEKANIQ, T.E. RASˆETU MIGRACII VIDKOSTI, ˆTO SU]ESTWENNO UPRO]AET PROCEDURU

RASˆETA IZMENENIQ WERHNEGO DAWLENIQ.
w REZULXTATE ISPOLXZOWANIQ “TOGO PRIEMA BYLO POLUˆENO SLEDU@]EE WYRAVE-

NIE DLQ OPREDELENIQ USLOWNO NATEKA@]EGO W RABOˆIJ OB˙EM KOLIˆESTWA VIDKOSTI,
“KWIWALENTNOGO (PO POWY[ENI@ DAWLENIQ) NAGREWANI@ IZ-ZA NEOBRATIMOSTI:

∆GT =

(
∂P

∂T

)
v

·
U · V · (1− Tp

TUSK
)

B · ρ · Cv
,

GDE (∂P
∂T

)v – NAHODITSQ IZ TS-DIAGRAMMY [4] DLQ WE]ESTWA, KOTOROE PREDSTAWLQET

VIDKOSTX; t –TEMPERATURA; r – DAWLENIE; U – UDELXNOE DINAMIˆESKOE TEPLOWYDE-
LENIE; Cv – TEPLOEMKOSTX VIDKOSTI PRI POSTOQNNOM OB˙EME; w – ADIABATIˆESKIJ

MODULX UPRUGOSTI VIDKOSTI; V – OB˙EM KAMERY. oSTALXNYE OBOZNAˆENIQ PONQTNY

IZ PREDYDU]EGO TEKSTA.

2.3. pOWY[ENIE DAWLENIQ W KONCE RABOˆEGO CIKLA

nATEK[EE KOLIˆESTWO VIDKOSTI PRIWODIT K UWELIˆENI@ OB˙EMA VIDKOSTI W

KAMERE I, KAK SLEDSTWIE “TOGO, K POWY[ENI@ DAWLENIQ W KONCE RABOˆEGO CIKLA,
KOTOROE OPREDELQETSQ KAK ADIABATIˆESKOE SVATIE NATEK[EJ VIDKOSTI:

∆Pk = B ·
∆Gk
V
,

GDE ∆Gk – OB˙EMNOE KOLIˆESTWO NATEK[EJ VIDKOSTI W ODNOM IZ CIKLOW SERII, PRI

k = 1 ∆Gk = ∆G0 + ∆GT . oSTALXNYE OBOZNAˆENIQ PONQTNY IZ PREDYDU]EGO

TEKSTA.

2.4. kOLIˆESTWO VIDKOSTI, WOZWRA]A@]EESQ MEVDU CIKLAMI SERII

W STABILIZACIONNYJ OB˙EM

wOZNIK[IJ W KONCE CIKLA PEREPAD DAWLENIQ ∆Pk BUDET SPOSOBSTWOWATX WYTEKA-
NI@ VIDKOSTI IZ KAMERY. w ITOGE ZA WREMQ PAUZY (tP) MEVDU CIKLAMI NATEK[AQ

VIDKOSTX (∆Gk) (ˆASTX ILI WSQ) WYTEˆET.

3



sKOROSTX ISTEˆENIQ

V =

√√√√ 2g

ρ(1, 5 + λL
d
)
·
√
∆Pk = A ·

√
∆Pk.

oˆEWIDNO, ˆTO PRI POLNOM ISTEˆENII NATEK[EGO KOLIˆESTWA VIDKOSTI ∆Pk → 0,
I TOGDA SREDNQQ SKOROSTX ZA WREMQ POLNOGO ISTEˆENIQ OPREDELQETSQ SLEDU@]IM

WYRAVENIEM:

V̄ =
A ·

∆Pk∫
0

∆P 1/2d(∆P )

∆Pk
=

2

3
A ·∆P 1/2k .

w OB]EM WIDE SREDNQQ SKOROSTX PRI ISTEˆENII

V̄ = r · A ·∆P 1/2k ,
GDE r – KO“FFICIENT STEPENI ISTEˆENIQ.

pREDSTAWLQQ KO“FFICIENT STEPENI ISTEˆENIQ (r) KAK FUNKCI@ r = f(∆G(∆Pk )
∆Gk

),
GDE ∆G(∆Pk) – KOLIˆESTWO VIDKOSTI, WYTEKA@]EJ WO WREMQ PAUZY PRI USLOWII

SOHRANENIQ NAˆALXNOGO PEREPADA DAWLENIQ POSTOQNNYM (∆Pk = const), I LINEARI-
ZIRUQ “TU FUNKCI@, POLUˆIM W REZULXTATE SLEDU@]EE WYRAVENIE DLQ OPREDELENIQ

KOLIˆESTWA VIDKOSTI, WYTEKA@]EJ W PAUZU MEVDU CIKLAMI:

∆Gi =


1− 0, 22

A ·∆P 1/2k · S0 · tn
∆Gk


 · A ·∆P 1/2k · S0 · tn,

GDE tn = 1/f − TC, OSTALXNYE OBOZNAˆENIQ OPISANY RANEE.
pRIWEDENNOE WYRAVENIE SPRAWEDLIWO PRI

∆G(∆Pk)
∆Gk

≤ 1, 5.

2.5. pOWY[ENIE DAWLENIQ W KONCE SERII

pRI OPREDELENII POWY[ENIQ DAWLENIQ W KONCE RABOˆEGO CIKLA KAMERY POD KOLI-
ˆESTWOM NATEK[EJ W KAMERU VIDKOSTI PODRAZUMEWAETSQ SUMMA REALXNO NATEK[EGO

KOLIˆESTWA VIDKOSTI (∆G0) I NATEK[EGO USLOWNO KOLIˆESTWA VIDKOSTI (∆GT),
“KWIWALENTNOGO PO WOZDEJSTWI@ NA POWY[ENIE DAWLENIQ PODWODU DINAMIˆESKOGO

TEPLOWYDELENIQ.
w ITOGE POWY[ENIE DAWLENIQ K KONCU SERII (∆Ps) PRI KONEˆNOM ˆISLE SRABATY-

WANIJ (Ns) KAMERY W SERII OPREDELQETSQ PUTEM POSLEDOWATELXNOGO RASˆETA PROCESSA

MIGRACII RABOˆEJ VIDKOSTI OT CIKLA K CIKLU:

∆Ps = B ·
(∆G0 + ∆GT) ·Ns −

Ns−1∑
i=1

∆Gi

V
.
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pOSLEDOWATELXNOSTX RASˆETA POWY[ENIQ DAWLENIQ IZ-ZA PROCESSA MIGRACII RA-
BOˆEJ VIDKOSTI ˆEREZ KAPILLQR OT CIKLA K CIKLU SLEDU@]AQ:

∆Gk = (∆G0 + ∆GT) · k −
k−1∑
i=1

∆Gi,

∆Pk = B
∆Gk
V
,

∆Gi =


1− 0, 22

A ·∆P 1/2k · S0 · tn
∆Gk


A ·∆P 1/2k · S0 · tn,

∆Gk+1 = (∆G0 + ∆GT)(k + 1)−
k∑
i=1

∆Gi,

∆Pk+1 = B
∆Gk+1
V

I T.D. DO k = Ns (NAˆINAQ S k = 1).

2.6. wREMQ WYRAWNIWANIQ DAWLENIQ (PRI U = 0)

wERHNEE DAWLENIE, WOZROS[EE K KONCU SERII, DOLVNO WOSSTANOWITXSQ K NAˆALU

SLEDU@]EJ SERII. dLQ “TOGO VIDKOSTX, REALXNO NATEK[AQ W RABOˆIJ OB˙EM K KONCU

SERII (∆Gs), DOLVNA WYTEˆX ZA WREMQ tWYR � TUSK − Ns
f
. wREMQ POLNOGO ISTEˆE-

NIQ “TOJ VIDKOSTI, KOTOROE BUDEM NAZYWATX WREMENEM WYRAWNIWANIQ DAWLENIQ, W

SOOTWETSTWII S RANEE IZLOVENNYM NAHODITSQ IZ WYRAVENIQ

tWYR = 1, 5 · ∆GU=0s

S0 · Vmax
,

GDE

Vmax =

√√√√ 2g ·∆PU=0s

ρ(1, 5 + λL
d
)
.

oˆEWIDNO, ˆTO USLOWI@ WYRAWNIWANIQ DAWLENIQ WYBIRAEMYJ RAZMER KAPILLQRA

DOLVEN UDOWLETWORQTX KAK ODNOMU IZ OSNOWNYH.

3. rASˆETNYE REZULXTATY

I IH SRAWNENIE S “KSPERIMENTALXNYMI

nA RIS.1 PRIWEDENY REZULXTATY RASˆETA DLQ BYSTROCIKLIRU@]EJ PUZYRXKO-
WOJ KAMERY [3] ZAWISIMOSTI POWY[ENIQ DAWLENIQ (∆Ps) W KONCE SERII I WREMENI

WYRAWNIWANIQ (tWYR) DAWLENIQ OT ˆISLA SRABATYWANIJ (Ns) KAMERY W SERII DLQ

NESKOLXKIH ZNAˆENIJ WNUTRENNEGO DIAMETRA KAPILLQRA (d) BEZ UˆETA NEOBRATIMOGO
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TEPLOWYDELENIQ W KAMERE (PRI ˆASTOTE RABOTY KAMERY 30 gC I DLITELXNOSTI CIKLA

5 MS).

rIS. 1. zAWISIMOSTX POWY[ENIQ DAWLENIQ (∆Ps) W KONCE SERII I WREMENI WYRAWNIWANIQ

(tWYR) DAWLENIQ OT DIAMETRA KAPILLQRA (d) I ˆISLA RAS[IRENIJ W SERII (Ns).

s ODNOJ STORONY, KAPILLQR, OBESPEˆIWAQ HORO[U@ SWQZX STABILIZACIONNOGO OB˙-
EMA S RABOˆIM OB˙EMOM KAMERY, NE DOLVEN PRIWODITX K ZNAˆITELXNOMU POWY[ENI@

DAWLENIQ W KAMERE K KONCU SERII SRABATYWANIJ NA WYWEDENNOM PUˆKE.
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s DRUGOJ STORONY, KAPILLQR DOLVEN OBLADATX TAKIM PROHODNYM SEˆENIEM, ˆTO-
BY ZA WREMQ MEVDU SERIQMI RAS[IRENIJ DAWLENIE W RABOˆEM OB˙EME KAMERY USPEWA-
LO WOSSTANOWITXSQ. pRI “TOM RASˆETNOE WREMQ WYRAWNIWANIQ DAWLENIQ DOLVNO BYTX

DOSTATOˆNO MALYM, ˆTOBY OBESPEˆITX DOSTATOˆNO SWOBODNU@ MIGRACI@ VIDKOSTI,
TAK KAK SISTEMA TERMOSTATIROWANIQ, QWLQQSX ALXTERNATIWNOJ PROCESSU SNIVENIQ

DAWLENIQ ZA SˆET WYTEKANIQ VIDKOSTI, DOLVNA IMETX NEKOTORYJ ZAPAS WREMENI

DLQ REALIZACII SOWMESTNO S KAPILLQROM PEREHODNOGO PROCESSA S ZAWER[ENIEM EGO

K KONCU PAUZY MEVDU SERIQMI SRABATYWANIJ KAMERY (K NAˆALU SLEDU@]EJ SE-
RII SRABATYWANIJ KAMERY). tAKIM OBRAZOM, WREMQ WYRAWNIWANIQ DAWLENIQ DOLVNO

BYTX

tWYR �
(
TUSK −

Ns

f

)
,

ˆTO DLQ TUSK = 8, 8 S, Ns = 45 I f = 30 gC SOSTAWIT tWYR � 7, 3 S.
w REZULXTATE SLEDUET OTDATX PREDPOˆTENIE KAPILLQRU 	0, 24 MM (DLINA 6,1 MM),

KAK OBESPEˆIWA@]EMU HORO[U@ MIGRACI@ VIDKOSTI I NEZNAˆITELXNOE POWY[ENIE

DAWLENIQ K KONCU SERII.

rIS. 2. zAWISIMOSTX POWY[ENIQ

DAWLENIQ (∆Ps) W KON-
CE SERII OT ˆISLA RAS-
[IRENIJ W SERII (Ns) I

WELIˆINY DINAMIˆESKOGO

TEPLOWYDELENIQ (U) DLQ

d = 0, 24 MM.

nA RIS.2 PRIWEDENY REZULXTATY RASˆETA POWY[ENIQ DAWLENIQ W KONCE SERII DLQ

WYBRANNOGO RAZMERA KAPILLQRA (	0, 24 MM) W ZAWISIMOSTI OT ˆISLA SRABATYWANIJ

KAMERY DLQ NESKOLXKIH ZNAˆENIJ UDELXNOGO NEOBRATIMOGO TEPLOWYDELENIQ (U) W

KAMERE. dLQ RABOˆEJ DLITELXNOSTI WYWODA PUˆKA 1 S PRI ˆASTOTE RABOTY KAMERY

30 gC (Ns = 30) [3] POWY[ENIE DAWLENIQ DLQ U = 0, 1÷ 0, 2 dV/(L · CIKL) SOSTAWIT

0, 07÷0, 09 ATM, ˆTO OZNAˆAET POWY[ENIE NIVNEGO DAWLENIQ NA TAKU@ VE WELIˆINU

I, KAK SLEDSTWIE, UMENX[ENIE PLOTNOSTI TREKOW NA 5÷ 6%, ˆTO WPOLNE DOPUSTIMO

(SOIZMERIMO S FLUKTUACIEJ ODNOWOZRASTNYH TREKOW).
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w TABLICE PRIWODQTSQ OSNOWNYE PARAMETRY, HARAKTERIZU@]IE RAZLIˆNYE RE-
VIMY RABOTY BYSTROCIKLIRU@]EJ KAMERY I SOOTWETSTWU@]IE IM RASˆETNYE I

IZMERENNYE ZNAˆENIQ POWY[ENIQ DAWLENIQ W KONCE SERII RABOTY NA PUˆKE.

tABLICA 1.

kAPILLQR ∆Ps
d/L T f Ns U [ATM]

sEANS [MM/MM] [MS] [gC] [CIKL] [ dV

L·CIKL
] IZMER. RASˆET

4,0 0,48/545 7 30 30 2,85 1, 23± 0, 05 1,2
12/8 0,24/6,1 5 30 30 0,11 0, 07± 0, 05 0,065
14/10 40 45 0,25 0, 17± 0, 05 0,16

uDOWLETWORITELXNOE SOWPADENIE RASˆETNYH I “KSPERIMENTALXNYH REZULXTATOW,
POLUˆENNYH W BOLX[OM DIAPAZONE RABOˆIH REVIMOW I S RAZNYMI RAZMERAMI KAPIL-
LQROW, POZWOLQET GOWORITX O KORREKTNOSTI PREDLOVENNOJ METODIKI RASˆETA IZME-
NENIQ DAWLENIQ WSLEDSTWIE MIGRACII VIDKOSTI ˆEREZ KAPILLQR WO WREMQ RABOTY

KAMERY.

zAKL@ˆENIE

1. rAZRABOTANA METODIKA RASˆETA NESTABILXNOSTI WERHNEGO DAWLENIQ WO WREMQ

RABOTY BYSTROCIKLIRU@]EJ KAMERY W SERII, OBUSLOWLENNOJ PERETEˆKOJ RABOˆEJ

VIDKOSTI I NEOBRATIMYMI PROCESSAMI W RABOˆEM OB˙EME KAMERY.
2. pOKAZANO, ˆTO ISPOLXZOWANIE METODIKI POZWOLQET OBESPEˆIWATX NEOBHODIMU@

TOˆNOSTX PODDERVANIQ WERHNEGO DAWLENIQ W KAMERE PRI EE RABOTE W SERII, ZADANNU@

NA STADII PROEKTIROWANIQ.

w ZAKL@ˆENIE AWTOR SˆITAET SWOIM PRIQTNYM DOLGOM WYRAZITX BLAGODARNOSTX

PROFESSORU a.m.mOISEEWU ZA POSTOQNNOE WNIMANIE K RABOTE I POLEZNYE OBSUVDENIQ.
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