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(54) Zku$ebni pFistroj pro méfeni deformaénich sil iema
nedestruktivni metodou

Regen{ je vhodné pro vyuiitf p¥i mé-
fenf{ velikosti sv&ru lemd pundochovych 2
vyrobkl, zejména ve vyrobnich jednotkich -
a ve zkuZebndch. . S

Pfedmétem je zku¥ehni p¥fstroj pro
mé¥en{ deforma&nich sil lemd nedestruktiv-
n{ metodou, ktery sestdv4 ze stojanu,
ze za¥ffzenf pro m&f¥en{ deforma&nich sil, p
ze staciondrnfho a pohyblivého napinactho =
prvku a z pohybového mechanizmu pro odda- ==
lovdn{ t&chto napfnac{ch prvki. Podstata ——|

L2
—

vyndlezu spodfvd v tom, ¥e staciondrni

napfnac{ prvek, ktery je ulo¥en pevnd& 6\,/—\\_,/"" P ——— ]

na stojanu zku¥ebnfho p¥{stroje, je vytvofen / -4 7
z pevné &elisti /2/, opatfené vélcovym i —_—

elementem /3/. Pohyblivy napfnac{ prvek je 5&-///"-*——~\

vytvofen z délené pohyblivé Selisti /4/, . 5 f
kterd nese vdlcovy element /5/ v kombinaci ’j

s pif{davnou kompenza¥n{ delistf{ /6/ nesouc{ b

jeden nebo dva vdlcové elementy /7, 77/. 1

Na p¥f{&nfk /1/ pisob{i pohybovy mechanizmus
pro oddalovdnf napfnacfch prvkd a s nim
pevn& spojeny nosi& /10/, ve kterém je po-
suvné ulofeno tdhlo /11/ délené pohyblivé
Celisti /4/, p¥i¥emZ relativnf pohyb /4 h/
« vli&i nosi¥éi /10/ je vymezen tolerandnim -
polem /9/ aretadnfho &lenu /8/.
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Vyndlez se tyk& zkuzebnfho p¥istroje, vhodného pro m&¥eni deforma&nich sil lemi, na-
pffklad lemd pletenych standardnich pun¥ochovych vyrobkd, a to nedestruktivni metodou,
pEi které zlstdvd zkudebnf v¥robek jako celek neporusen.

Zkudebn{ p¥istroj obsahuje v podstaté& stojan, za¥fzen{ pro mé&¥enf deformadnfch sil
a pohybovy mechanizmus pro oddalovdni napfnacfch prvkd v podob& otevienych hdkovitych &e-
listf.

PruZny lem standardnich pundochovych vyrobk8, nap¥fklad pusoch, ponofek nebo podkole-
nek je urden pro p¥idrZeni t&chto vyrobkd na dolnf kondetin¥. P¥i praktickém pou?fvén{
dochdz{ v dlsledku deformace t&chto vyrobkd a jejich elastickych vlastnosti ke vzniku sil,
plisobfcich na tu ¥4st kon¥etiny, kterd tuto deformaci vyvolala.

Tah v punfochovém vyrobku je kompenzovdn t¥enim mezi vyrobkem a kon&etinou, p¥ilem%
lem punochového vyrobku plnf z v&t3{ ¥4sti funkci nosife na z4kladé vy3ifho svérného
W&inku.

V nékterych p¥ipadech je svdr p¥flil velky a plsobi p¥imo jako ¥krtidlo, &imZ zne-
snadfiuje ndvrat krve v Zilnim systému doln{ kondetiny. % hlediska zdravotnich aspektd
je pou¥fvdni takového vyrobku pfimo Skodlivé.

U zdravotnfch pundoch, které svym sv&rnym udinkem ovliviujf pritok krve, je naopak tohoto
¥izeného, relativn& vysokého G&inku vyu?ito k lé8ebnym GE&ellm a kX podpofe &innosti Zilnfho sys-
tému. PouZffvani pundochovych vyrobkd s t&mito vliastnostmi je vZak nutno kontrolovat lékafem.

Pfedpokladem pro vyrobu zdravotn& nezivadnych lemd standardnfch pundochovych vyrobkid
je mimo jiné objektivni nendro&nd metoda mé&Fenf velikosti své&ru. Hodnoty p¥f{pustného svéru
nejsou u té&chto vyrobkd zatf{m stanoveny z4vaznou normou.

Pou¥fvd se viak n¥kolika metod m&¥enf p¥edepsanych velikost{ svEru u specidlnfho druhu
vyrobkd, to je u zdravotnich punfoch, a to po celé délce dolnfich konfetin. Méfenf samotnych
lemi nebyla dosud v&novéna ¥f{douc{ pozornost.

% odborné literatury je zndmo n&kolik postupll pro stanovenf p¥fpustnych hodnot tlakd
u pruZnych pletenych vyrobkl, zejména u kompresivnich zdravotnich punéoch, pisobfcich p¥i
nofen{ vhodnym tlakem na rizné %4sti nohy.

Jeden ze zndmych postupld mé¥enf{ spo&ivd v naviék4n{ prou¥ku hadice, odebrané z pundo-
chy, na védledky nebo p¥es dva ned&lené vé¥dky, z nichZ jeden je staciondrn{ a druhy se p¥i
zatiZeni od staciondrniho v&34ku vzdaluje, &im# navlelenou hadici deformuje. Napinaci sila,
potfebnd pro vyvoldni deformace se ur&uje pfi dosa¥en{ p¥edepsané deformace.

Podle jiné, nedestruktivnf metody, se pod zkou¥eny vyrobek v deformovaném stavu zasou-
vd politd¥ek pln&ny tlakovym vzduchem. Touto pneumatickou kvazibodovou metodou se md¥{
hodnota svéru pf¥imo.

Avsak vysledky jsou jen relativni a nezobrazujf skutedny stav tlaku - av&ru. Navic,
velikost snimade v podob& vzduchového politdfe je relativng vidi geometrickym rozmé&rdim
lemd velk4 a podstatn& zkresluje vysledek méfeni{.

V odborné literatufe je popsdno také méiicf za¥fzen{, upravené pro stanovenf velikosti
svéru na punochovych vyrobzfich jinou nedestruktivni{ metodou, V tomto p¥ipadd se lem vyrobku
uloZ{ na déleﬁy napfinac{ vdlec, kter¢¥ odddlenim pcosuvné poloviny lem napne do polohy, odpo~-
vidajfct stavu p¥i noSenf.
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Druh4, nepohybliv4 polévina napfnacitho vdlce je opat¥ena vybrdnim, do kterého napnutd
84st lemu, zakryvajic{ vybrdni, zapadne. Pro vytladenf této napnuté &4sti lemu do rovn&
povrchu napfnacfho vdlce slouZ{ dotekové &idlo, upevndné na jednom konci vahadla, zatimco
druhy konec vahadla se zat{¥{ tak, aby dotekové &idlo vyrovnalo povrch v mist& vvbréni
na drovefi nap{nacfho v4lce, ani¥ p¥e&nivi.

Vysledky m&fenf{ jsou viak z4vislé na objektivité hodnocenf, nebot postrddajf jednotnd
kritéria a poufité za¥fzenf i metoda nezaru&ujf reprodukovatelnost vysledkd md¥eni.

K odstran&ni nevyhod shora uvedenych zndmych metod a p¥fsludnych z~¥fzeni sméfuje podle
vyndlezu pfistroj pro m&fen{ deforma¥nfch sil lemi, ktery pracuje na principu pouZitf{ ne-
destruktivn{ metody 2jis¥ovdn{ velikosti svéru u lemi pletenych standardnfch punochovych
vy¥robkd.

zdkladnf vybaveni zkuXebnfho p¥fstroje zahrnuje stojan, za¥fzenf pro m&¥eni deformadnich
sil a d4le staciondrnf a pohyblivy napfnaci prvek v&etn& pohvbového mechanismu pro jejich
oddalovéni.

Podstata vyndlezu spo&{vd v tom, %e staciondrni napinaci{ prvek, uloZeny pevn& na stoja-
nu p¥fstroje, je vytvofen z pevné Zelisti, ke které je p¥ipevnén jeden vdlcovy element,
kdeZto pohyblivy napfnacf prvek je vytvo¥en z d&lené pohyblivé Selisti, ve které je zasazen
druhy vdlcovy element, a to v kombinaci s p¥fdavnou kompenza&ni{ &elistf, opatfenou jednfim
nebo dvéma dal¥imi v#lcovymi elementy po jedné nebo ohou strandch dé&lené pohyblivé Selisti
se zasazenym druhym vdlcovym elementem.

Kompenza&n{ &elist je spojena pevné& s p¥fénfkem zkulebnfho p¥istroje, pfifemZ na tento
pPELEnfk plsobf pohybovy mechanizmus pro oddalovdn{ napinacich prvkd, se kterym je pevné
spojen nosi¢ s posuvné uloZenou dé&lenou pohyblivou &elistf{. Relativnf pohyby této d&lené
pohyblivé Celisti vi&i nosidi jsou vymezeny vyskou toleran&niho pole areta&énfho &lenu.

Podle druhu a zplsobu m&fen{ deforma&nfch sil lemit mi¥e byt pou¥ito tolerandniho pole
8 definovanymi stdlymi rozméry a définovanim tvarem. V jiném p¥{pad& mi¥e byt pro aretaci
pouZito zaffzen{ pro libovoln# nastavitelnou velikost relativnfho pohybu tdhla vi&i nosidi,
nahrazujfcf aretadnf &len s toleran&nim polem.

PouZit{ p¥{davné kompenzadni &elisti s jednim nebo dvéma vdlcovymi elementy umoZiiuje
v okrajich leml eliminovat tahy ostatni &4sti vyrobku p¥i mé¥en{ deforma&nfch sil vlastnich
lemd.

K p¥fednostem konstrukce zkuZ¥ebnfho p¥istroje pat¥{ také skute&nost, ¥e dovoluje navré-
cen{ vyrobku svému posldnf bez jakéholikov po&kozen{ a také, Ze metoda mé¥en{ je pro svou
jednoduchost a nendro¢nost na obsluhu vyhodn4.

Princip p¥fkladného provedeni zkuZebniho p¥istroje a konstruk&ni uspo¥dddni funkdnich
celkd jsou vysv&tleny na p¥ipojenych vykresech, které zndzoriuj{ na obr. 1 schéma zkuXebnfho
pt{stroje s navledenym zkuSebnim vyrobkem, na obr. 2 pohled na pohyblivou d&lenou a kompenza&-
n{ Zelist s jednim vdlcovym elementem, na obr. 3 pohled na pohyblivou délenou a kompenza&ni
elist se dvéma vdlcovymi elementy, na obr. 4 &4stedny fez rohyblivou &4stf zkudebntho
pf{stroje v poloze p¥ed m&¥enfm deforma&nfch sil a na obr. 5 &4stedny ez pohyblivou &4stf
zkuSebnfho p¥f{stroje v pohledu p¥i m&feni deforma&nich sil.

Podle obr. 1 je lem L zkuSebnfho vyrobku P navlefen na vdlcovém elementu 3 vevné
Eelisti 2, kterd je pfipevn&na k blf¥e nezndzorn&nému rdmu zkufebniho p¥{stroje, pri&em?
je mo¥no ménit polohu pevné Selisti 2 vii&i tomuto rdmu.

Protilehld &4st lemu L zkuSebnfho vyrobku P je navledena na vdlcovém elementu 5 délené
pohyblivé Zelisti 4, zatf{mco navazujfc{ vlastni &dst zku¥ebnfho v§robku P &istedné obepind
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vélcovy eleﬁent 7 kompenzadni Yelisti 6, kterd je pevn& spojena s pff&nikem 1 zkuSebnfho
p¥{stroje. S pfi¥nfkem 1 je spojena vlo¥ka 12 a nosi¥ 10, opat¥eny drd¥kou 15. V nosi¥i 10
je suvné uloZeno tdhlo 11, spojené prostfednictvim fepu 13 s d&€lenou pohyblivou &elisti 4
a uchycenym vdlcovym elementem 5.

Tdhlo 11 je opat¥eno areta¥nim kolfkem 14 a zakon¥eno zdvésem 16 pro spojen{ s nevyzna-
genym zaffzenim pro vyvozen{ vn&ji{ kompenzainf sfly F. Do nosi¥e 10 je zasunut areta’n{
¥len 8 s toleran&nim polem 9.

Na obr. 2 je zachycena horn{ pohyblivé4 &4st zkuZebnfho p¥fstroje s d&lenou pohyblivou
gelist{ 4, opatfenou vdlcovym elementem 5 a s jednostrannou kompenza¥ni Selistf 6, vybave-
nou vdlcovym elementem 7.

Zbyvajfci souddsti této horni pohyblivé &4sti zkusebniho pffstroje jsou shodné s obr. 1
a tamtéZ popsdny. Ndkres na obr. 3 jé rozd{lny oproti nikresu na obr. 2 pouze v tom, Ze
kompenza¥nf{ Zelist 6 je dvoustranni a navazuje svymi dvéma védlcovymi elementy 7, 1; 2z obou
stran na vdlcovy element 5 d&lené pohyhlivé ¥elisti 4.

Nepfi{my zpldsob m&¥enf svéru vlastnich lemd pru¥nych vyrobkd nedestruktivn{ metodou
za pou¥iti speciflnfch d¥lenych hdkovych Zelistf podle obr. 2 respektive 3 umoZfiuje provddét
méfenf na jakémkoliv za¥fzenf pro m&¥enf{ deformadnich sil, nap¥fklad na b&%n& pouZfvaném
dynamometru, p¥fpadn® na za¥fzenf, popsaném v této p¥ihlid¥ce vyndlezu. ¢

Na obr. 4 je zakreslena pohyblivd &4st zkuZebnfho p¥istroje v &dstedném Yezu pfed méfe-
nim, to jest s aretadnfm &lenem 8, vysunutym smérem doprava v dréd%ce 18 nosife 10, &fmf se
prostfednictvim areta¥nfho kolfku 14 pfesunulo t&hlo 11 s pohyblivou délenou Zelist{ 4
a vélcovym elementem 5 do drovn& vilcového elementu 7 kompenza¥nf Zelisti 6.

Drd%ka 19 v tdhle 11 umoZfiuje zasouvdni areta¥nfiho &lenu 8 a z4roveii také vymezuje ver-
tikdln{ pohyb tdhla 11 p¥i mé#¥eni deformaZnich sil. PruZfina 17 slouif pro sna%si{ vyménu

a zaji¥t&n{ d&lené pohyblivé Zelisti 4.

Na obr. 5 je zakreslen pohled na pohyblivou &4st zkuebnfho p¥istroje p¥i m&fenf, to
jest s aretalnim &lenem 8, zasunutym smérem doleva v drd¥ce 18 nosi¥e J0. Vlivem.tahu
v.nezndzorn&ném lemu L zkudebnfho vyrobku P a vndj$f kompenzadnf sfly F se nachdzi{ aretain{
kolfk 14 d&lené pohyblivé ¥elisti 4 uprostfed toleran&nfho pole 9.

Popis funkce:

Lem L zkusebnfho vyrobku P se navleXe na &elisti:zkuSebnfho p¥{stroje tim zpdsobem,
Ze ptechodovd &4st mezi lemem L a navazujfci vlastnf Z4st{ zkulebnfho vyrobku P le%{ pfesn&
mezi vélcovym elementem 5 d&lené pohyblivé Selisti 4 a vdlcovym elementem 7 kompenzadni
Celisti 6. V pifpadé pou¥it{ varianty s oboustrannou kompenza&nif Selist{ se umist{ lem L,
p¥fpadné jeho &4st na vdlcové elementy l:, 5al3.

Nato se délend pohybliv4 ¥4st 4 odddl{ smérem od pevné Zelisti 2 o velikost, odpovida~
jfcL pfedepsané deformaci a v této se lem L zat&¥uje po ur&itou pfedepsanou dobu. Po celou
tuto dobu se d&lend pohyblivd Zelist 4 nach4dz{ v drovni kompenza&nf ¥elisti 6, co¥ je ddno
vysunutim aretadnfho &lenu 8 do krajni pravé polohy - viz obr. 4.

Po pfedepsané dob& zatf¥enf lemu L se areta¥ni kolfk 14 uvoln{ p¥esunuti{m areta&nfho
tlenu 8 smérem doleva, &im%f se relativn& zpohybni tdhlo 11 s d&lenou pohyblivou Zelistf ¢
vi¢i nosi¥i 10 - viz obr. 5.

Velikost relativnfho pohybu tdhla 11 vi&i nosi¥i 10 je d4na velikost{ & h toleran&nfho
pole 9 aretainfho tlenu 8. Zmen¥eni velikosti A h toleraninfho pole 3 je moZno.dosdhnout
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¢4stelnym zasunutim aretadnfho &lenu 8, p¥ipadné& jinym feSenim areta&nfho mechanismu.
Po uvolnéni areta&nfho kolfku 14 se provede kompenzace deforma&nich sil v lemu L vn&j3{
kompenza&ni silou F tak, aby kompenzalnf{ kolfk 14 zaujal stfedn{ pivodn{i aretadn{ polohu -

- viz obr. 5.

K presné identifikaci areta&ni polohy slouZil nezndzornd&nd svételnd signalizace s pFesnym
nastavenim oblasti signalizace.

PREDMET VYNALLOZU

1. ZkuSebnf pfistroj pro méfenf{ deformadnich sil lemi nedestruktivnf metodou, nap¥iklad
lemd pletenych standardnich pun&ochovych vyrobkl, obsahujfcf stojan, zaffzen{ pro m&¥eni
deforma&nich sil, staciondrni a pohyblivy napfinac{ prvek v podobh& otevfeného hdku a déle
pohybovy mechanismus pro oddalovdn{ napfnacich prvkl, vyznadujfci{ se tfm, Ze staciondrni
napfnacf{ prvek, uloZeny pevn& na stojanu zkudebniho p¥istroje je vytvofen z pevné delisti
/2/, opatfené vdlcovym elementem /3/, zatimco pohybliv¢ napfnac{ prvek je vytvofen z d&lené
pohyblivé Zelisti /4/, opatfené vdlcovym elementem /5/ v kombinaci s p¥idavnou kompenzadni{
Celistf{ /6/ s jednim nebo dvdma vdlcovymi elementy /7, 77/, spojenou pevn& s p¥f&nfikem /1/
pf{stroje, pf¥ilem? na p¥f{infk /1/ plsob{ pohybovy mechanismus pro oddalbvén( napinacich
prvkit a s nim pevné spojeny nosi& /10/, ve kterém je posuvné uloZeno tdhlo /11/ d&lené
pohyblivé &elisti /4/, jeji% relativn{ pohyb /4 h/ vi&i nosidi /10/ je vymezen tolerandnfm
polem /9/ areta®nfho &lenu /8/.

2. Zku3ebn{ pf{stroj podle bodu 1, vyznadujfc{ se tim, ¥e v aretadnim &lenu /8/ je vytvo-

feno toleran¥n{i pole /9/ s definovanymi rozméry a definovanym tvarem.

4 vykresy
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obr 2
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