Annubar akg 6lciim methodu fark basing prensibi ile debi dl¢ciyafimaya yarayan bir
methoddur. Annubar debi 6lcim sensorinin Uzeriadenly alma delikleri mevcuttur. Sensor
girisindeki basing alma deliklerinden gelen basin¢ Ea&ing transmitterinin + kismina ,
sensor cikg deliklerinden gelen basing ise fark basing trattenmin — kismina iletilir.

Fark basing transmitteri bu + ve — basing¢larinifar&larak Bernoulli denklemini ¢ozer ve
prosesteki alkimiktarini dlcer.

Annubar debi sensoru ile su , buhar vigedigazlarin debi dlgimleri yapilabilir.

Gaz ve buharin kitlesel olarak debisinin 6lcim fidlamyonu gagida verilmitir.

Q = k*1,0159* 4 £,/ 2 Ap p,

Qm: KUTLESEL AKIS MIKTARI

k: k-factor

A: Boru kesit alani

. Genlame faktori

Ap: Sensdrde meydana gelen fark basing
pb: Operasyondaki ajan ygunlugu

Eger buhar hattinda kitlesel gakg¢in basing ve sicaklik kompanzasyonu yapiimadnigorsa
her hat i¢in 1 adet basing , 1 adet sicaklik tratbesrieri kullaniimalidir.

Bu kompanzasyonu yapmak icin ise 1 adet flow coepkuillaniimalidir.
Flow computer e debi trnansmitteri (fark basin@sraitteri) ‘den debi bilgisi , basing

trnansmitterinden hattaki basing bilgisi , sicaktdnsmitterinden ise hattaki sicaklik bilgisi
gelir. Flow computer bu gelen bilgilegleyerek kompanze edilgakisi hesaplar.

Annubar fark basin¢inigematik olarak gosterilmesi



BUHAR HATTCI ANNUBAR FLOW SENSORU
KONDENS POTS VE GAVRANALARI ILE BIRLIKTE
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MONTAJIN SEMATIK OLARAK GOSTERLMESI
1-ANNUBAR FLOW SENSOR
2-FARK BASING TRANSMTTERI
3-SICAKLIK TRANSMITTERI
4-BASINC TRANSMITTERI
5-FLOW COMPUTER




