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作業台

計測制御
コントローラ

ｻｰﾎﾞﾓｰﾀｰ

ｹﾞｰﾄ信号（ＳＴＡＲＴ位置）

ｹﾞｰﾄ信号（ＳＴOP位置）

助走計測

移動量

速度

移動量ﾊﾟﾙｽ信号

ｹﾞｰﾄ信号作成

●パイロットセンサー機能（パルス内装法による計測）

ﾊﾟｲﾛｯﾄ検出
ｻｰﾎﾞ制御

メインコントロールPC
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×
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(1)

（２）被試験メーターを通過する流体の単位体積当たりのパルス数
K を求める。

K
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V
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K
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（１）流した流体の体積 V の算出

V 0（L)

K 0（P/L)

動作条件計測条件

ﾋﾟｽﾄﾝﾌﾟﾙｰﾊﾞ

START位置STOP位置

（L)

（P/L) 0（P/L)

0（P/L)

T0

T１

N

：ゲート時間（ゲート開から閉までの時間）

：計測 時間（ゲート開直後のパルスからゲート閉直後のパルスまでの時間）

：計測時間内の被試験メーターから得られたパイロット信号のパルス数

：計測体積（計測する体積）

：器種パルス（被試験メーターと同型の理想メーターのの１L当たり
の基準パルス数） 例：86.667パルス
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被試験メーター
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パイロット信号

ｹﾞｰﾄ時間（T0）

計測時間（T1）
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