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(54) Zatézovaci zafizeni pro vySetfovani viastnosti kiehkych objekti za mezi

pevnosti

O%elem Fe¥eni je omezit prechodné
zvySeni deformace objektu zatéZovaného
za¥izenim s kone&nou tuhosti, které
vznikd po ndhlém poklesu reakéni sfly
objektu p¥i jeho deformovdni za mezi
pevnosti, a zabrénit lavinovitému Gplnému
rozruSen!{ deformovaného objektu nebo
alespon sniZit pravdépodobnost takového
rozruSeni u zv148t k¥ehkych objektd.
zat¥izeni obsahuje zaté&Zovaci stroj s vy-
konovymi pohony regulovanymi podle zadané-
ho Casového programu zmény deformace,
snimale geometrickych velidin charakteri-
sujicfich deformaci objektu a snimace
sil nebo momentt ptsobfcich na objekt,
reguldtory a generdgor programu zateZovéni.
Ddle obsahuje impulsni kompensdtor n&hlé
zm&ny deformace stroje, ktery tvo¥i
prediktor n&hlého rozruSovdni objektu,
impulsni divkova& a impulsni akéni &len,
vloZeny sériové se zat&Zovanym objektem.
Vstupy prediktoru jsou spojeny se snimali
veli&in charakterisujicich fysikdlni
stav objektu a procesy v ném probihajici.
Jeho vystupy jsou spojeny se vstupy
impulsniho davkovade, spojeného s impulsnim
akénim &lenem.
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Vyndlez se tyky zat&Zovacfho za¥izeni pro vySet¥ovdni fyzikdlné&-technickych vlastnosti{
k¥ehkych objektd zat&Zfovanych za mezi pevnosti podle zadaného &asového prib&hu deformace.

Mechanické zat&fovdni vzorkd p¥irodnich i umélych materidll a vyrobkd z nich vytvo¥enych
se provddi na zatd%ovacich zaffzenich za Glelem vySet¥ovani jejich fyzikaln&-technickych vlast-
nosti, napfiklad pevnosti, Zivotnosti, &asovych prib&hd rozrufovadni apod. P¥i zat&%ovani{
za mez{ pevnosti, zpravidla v refimu zadaného &asového priib&hu deformace, dochdzi u kfehkych
materidld a vyrobkd k roz¥ifovdni a spojovdni jiZ existujfcfch malych trhlin ve v&t¥f trhliny.
Tento proces postupného rozrulovadni vySetF¥ovaného objektu, kter§ v provoznich podminkdch
miZe trvat pom&rn& dlouho, nap¥iklad blokl hornin v oblasti t&Zby ¥Yadu dni aZ let, se
p¥i nedostate&né tuhosti experimentdlniho za¥fzenf miZe zm&nit v rychle probihajici, lavinovity

proces.

Divodem je neZ&douci rychly p¥enos elastické energie z nedostate®n& tuhdho zatd%ovaciho
za¥{zeni do zat&%ovaného objektu p¥i ndhlém snifenf reak&nich sil, kterymi zat&Zovany
objekt zp&tn& plsobi na zatdfovac{i za¥izeni. Timto nedostatkem se 2zt&%uje nebo znemoZnuje
experimentdlni vySet¥eni procesi rozrufovdni k¥ehkych objektd v podminkdch blizkych provoznim,
které je nutné napfiklad pro optimulizace t&Zby nerostd nebo raciondlni prokektovéni stroju,
konstrukci a stavebnich d&l, u kterych je nutno p¥edvidat moZnost vzniku havarijnich situaci
a minimalizovat jejich moZné ndsledky.

NeZ&douci rychlou energetickou interakci mezi vySet¥ovanym objektem a zat&Zovacim
za¥fzenim p¥i nédhlém sniZeni reakce objektu lze omezit zv§ySenim tuhosti zat&Zovacfho za¥izeni,
a to rlznymi prost¥edky. Lze napfiklad volit robustn&j3{ konstrukci zat&Zovaciho za¥izenif.
Toto trividlni fe¥eni ale Casto netinosné zvySuje hmotnost a rozméry rému za¥izeni, pop¥ipad¥
prvkl pohonu, jako nap¥iklad $roubfi u mechanickych strojd, pistnic a pfstl hydromotord
u hydraulickych strojd apodobné.

Obdobné& lze vyslednou tuhost za¥fzeni zvy%it tim, Ze se paralelnd k zatdZovanému objektu
p¥ipoji p¥idavné tuhé prvky. Toto ¥efeni, b&Zn& uiZifvané p¥i vyZet¥ovdni vzorkl hornin za
mez{ pevnosti, mé& ¥adu nedostatkidl. Zpravidla v&t3{ 84st zat&Zujicf{ sily plsobi rna uvedené
tuhé prvky, takZfe stroj musi mit kapacitu ndkolikandsobné& vy$5{, neZ je maximdlni pevnost

vyg$etfovanych vzorkd hornin.

Tuhé pfidavné prvky musi{ mit p¥esné rozméry. Jejich rozsah p¥ipustné deformace v prui-
né oblasti je podstatn® men3i, ne¥ poZadovany rozsah deformace vy&et¥ovaného vzorku, a
proto mus! byt jeho deformadni chatakteristiky promé&¥ovény po &dstech s ¥adou p¥idavnych

prvkl odstupnovanych rozm&ru.

%a nejdokonalej3f lze povaZovat YeSeni spo&ivajici v pouZiti principu automatické

regulace.

Regulovanou veliéinu je vhodn& zvoleny rozm&r objektu, pop¥ipadé lokdlni hodnota deformace,
zji%t&na v malé oblasti pomoci extenzometru nebo nalepeného snimafe deformace. Regulédtor
r{d{ zatdZovéani tak, aby odchylka skutedné hodnoty reqgulované velidiny od poZadované byla

minimdlni.

PouZitim requldtoru s integradnim &lenem lze dosdhnout prakticky nekonelné tuhosti
zat&%ovaciho za¥izen{ p¥i dostate&n& pomalych zm&ndch reakin{ sfly objektu. PouZitim pomocné
zpé€tné vazby ze sily plsobici na objekt lze dokonce dosdhnout zdporné hodnoty této tuhosti.

Nedostatkem zn&mych zat&%ovacich za¥fzeni s reguldrotem je skutednost, Ze rychlost
jejich odezvy na n&hlé &&ste&né porudenf k¥ehkého objektu a s nim souvisi néhly pokles'
reak®ni s{ly objektu je i p#i dostate®ném vykonu zatéZovacich &lend, nap¥iklad hydromotoru
principieln& omezena pofadavkem zachovadni stability regulovaného obvodu. V disledku nedostateéné&
rychlé odezvy reguladnich obvodi dochdz{ po ndhlém poklesu reak&ni sfly objektu k pFfechodnému
zvySenl jeho skuteiné deformace oproti zadané hodnoté&.
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Toto prechodné zvySeni deformace miZe v nékterfych pripadech zkreslit nebo zcela znehod-
notit vysledek vySetfovdni chovdni k¥ehkého objektu, nap¥iklad jeho p¥edasnym lavinovitym
rozruSenim.

Tyto nedostatky maji i zndmé fedeni, pfestoZe pfi dostate®né pomalém %i¥eni trhlin
nékterd z nich dokonce umoZfiuj{ zabrdnit dplnému rozrufen{ vzorku hornin tzv. typu II s vy-
sokym podilem elastické energie ve vzorku, kde k nestabilnimu procesu dochdz{ i p#i nekone&né
tuhosti zatéiovécih? stroje. P¥{slusné Yefeni spolivd v tom, Ze p¥i jednoosém zaté%ovéni
je regulovanou velifinou p¥{&n&, resp. obvodovd deformace zpravidla vdlcového vzorku. V jiném
zndmém Feleni je na klesajici &4sti zatd%ovaci charakteristiky regulovanou velilinou linedrni
kombinace hodnoty deformace a zm&ny zat&%ujfc{ sily. Ob& feSenf majf{ vdak z principu omezené
zesilenf{ v reguladni smy&ce, a tim i omezenou rychleost odezvy na n&hlé &&stené rozrufeni
vzorku hornimy, kterd miZe byt pro fadu materid&ld nebo hornin nedostate&nd.

Z4va¥inym nedostatkem obou uvedenych fefen{ je i to, %e rychlost axi&lin{ deformace
vzorku nenf konstantnf, ale z4visi v ka%dém okamZiku na chovani vzorku, &Iim%¥ jsou vfsledky
zkousky obti¥né interpretovatelné.

Uvedené nedostatky do znané miry odstranuje podle vyndlezu zat&Zovac{ za¥fzeni pro
vySet¥ovan{ vlastnost{ k¥ehkych objektd za mezi pevnosti s automatickou regulaci podle
zadaného &asového programu alespoh jedné ze souboru geometrickych veli&in charakterizujicich
deformaci objektu. Za¥izeni obsahuje zat&Zovac{ stroj s vykonovymi pohony, snima&e geometrickych
velid¢in a sil nebo momentl plisobicich na objekt a p¥islu¥né obvody pro dpravu jejich 51gnalu,
requldtory a generédtor signdld prib&hu zat&Zovéni.

Podstatou vyndlezu je, %a za¥fzeni ddle obsahuje impulsni kompensdtor n&hlé zm&ny
deformace zaté&Zovaciho stroje, ktery je tvofen élespoﬁ jednim prediktorem hroziciho nebo
zaéinajiciho ndhlého rozrudovéni objektu, alespon jednim impulsnim ddvkovadem a alespon
jednim impulsnim ak&nim &lenem vloZenym sériové do Ffetdzce, jeho? souldsti je zat&¥ovany
objekt. Vstupy kaZdého prediktoru jsou spojeny se snimali velidin pro charakteristiku fyzik4l~
niho stavu objektu a procesdi v ném probfhajicich, kdeZito u ka?dého prediktoru je jeden
vystup spojen s pf{sluinym ipulsnim ddvkova&em, p¥es jeho vstup pro spousténi impulsniho
ddvkovéni, spojenym s impulsnim akénim &lenem.

zaf{zeni mhfe byt opat¥eno dal$im vystupem prediktoru spojenym spfislufnym impulsnim
ddvkovadem pfes jeho vstup pro ¥izeni velikosti impulsni dévky.

V jednom z provedeni podle vyndlezu jsou do mechanlckého fet&zce sériovd zatazena setrvadni
télesa p¥i lineédrn& deformovaném mechanickém Yet&zci a setrvadniky p¥i torsné deformovaném

mechanickém ¥eté&zci.

Impulsni ddvkoval obsahuje Casovaci obvod pro automatické ukondeni jeho funkce v z&vislosti
na pofadované velikosti ddvky nebo je opat¥en vstupem pro ukoneni jeho funkce, ktery je

spojen s vystupem regula&ni odchylky regdltoru.

MiZe byt né&kdy vyhodné opat¥it impulsni dévkoval Casovacim obvodem pro blokovédni nové-
ho spousténi jeho funkce po zvolenou dobu. ‘

Zat&%ovaci za¥i{zenf podle vyndlezu m& tyto vyhody.

UmoZfuje zabranit lavinovitému dplnému rozruSeni nebo alespon sniZit pravddpodobnost
takového rozruSen{ u objektd, které pro jejich znalnou k¥ehkost nelze zatdZovat p¥i vySet¥ova-
ni jejich fyzik&ln&-technickgch vlastnost{ zndmymi za¥fzenimi bez dplného poruSeni jejich
celistvosti. Odlehdovani objektu impulsni kompensac{ ndhlé deformace zatéZovaciho stroje
lze provddét s dostatelnou rychlosti a intenzitou, anii}je naru$ena stabilita celého Fizené-

ho procesu.
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Rychlého a intenzivniho dZ¥inku impulsnfho kompensdtoru ndhlé deformace zat&Zovaciho
stroje lze dosé&hnout tim, Ze impulsni akéni &leny a p¥{slulné impulsni{ ddvkovale, pop¥ipadé
Yzdroje energie mohou byt konstruovdny s p¥ihlédnutim ke specifikace impulsnfho provozu.

P¥i jejich velkdm okam¥itém v¢konu 1lze zachovat nfzky p¥ikon zat&Zovaciho za¥fzenf,
odpovidajic{ kvasistatickému prib&hu zaté&Zovéanl po p¥evaiujicf{ &4st doby zkouiky objektu.
Podstata vyndlezu je vysvétlena na ndkolika p¥fkladech v souvislosti s p¥ipojenymi
vykresy, kde na obr. 1 je uveden p¥iklad Zafizeni‘pro zat&%ovani vzorkd hornin jednoosym
tlakem se samostatnym impulsnim akénim &lenem impulsnfho kompensdtoru deformace zatéZovaciho
stroje, jehoZ ovliddadni je ¥{zeno signdly zrychleni a sfly m&¥enymi na zaté&Zovacim stroji,
na obr. 2 je uveden p¥iklad zafizeni, ve ‘kterém je impulsni akdn{ &len impulsniho kompensitoru
deformace zat&¥ovacfho stroje sloudenin s regulovanym pohonem elektrohydraulického typu a
na obr. 3 je pfiklad za¥izeni ur&eného pro velmi k¥ehké materidly typu II, u kterych je
nutno p¥i za¥fnajfcfm rozrudovdni{ odderpat &ast elastické energie akumulované ve vzorku.

Za¥izeni na obr. 1 sest&vd z tuhého radmu 2 nebo z podobné konstrukce, ze které jsou
naznateny jen dvé op&rné plochy, mezi ktexrymi je sevfen mechanicky feté&zec sestévajici
z pfimo&arého, nap¥. elektromechanického pohonu 3 s vystupnim &lenem 31, horni &eldsti
52, zaté&%ovaného objektu 1, dolni &elisti 51, snimale 7 sily F, impulsniho akZnfiho &lenu 12.
obsahujiciho jednodinny p¥imofary hydromotor s pistnici lgl,vpistem 122 a plastém 123,
gkrtici ventil 19 a zdroj 15 tlakové kapaliny. Komora hydromotoru pod pistem 122 je trvale
spojena pfes ¥krticf{ ventil 19 se zdrojem 15 tlakové kapaliny a p¥es impulsni davkovad 11
s odpadovou nddrZ{ 16.

Impulsni dévkovad 11, sestdvajici z ovlddaciho hydrostatického prvku ¥izeného Casovacim
obvodem, je svym vstupem 111 pro spufténi{ impulsnfho ddvkovani a svym vstupem 112 pro ¥izeni
velikosti d4vky spojen s p¥islusnymi vystupy prediktoru 10 hrozicfiho nebo za&inajiciho
n&hlého rvozrudovdni objektu 1. Prediktor 10, impulsni ddvkova& 11 a impulsni ak&nf{ &len
12 tvo¥{ spolednd impulsni kompensitor 14 n&hlé zmény deformace celého zat&fovaciho stroje.

Na vstupy prediktoru 10 jsou pfipojeny snima& 7 sédy F a snima& 8 zrychlenf a, upevné&ny
nap¥fklad na dolni &elisti 51.

K Celistem 51,52 je mechanicky pfipojen snima& 6 celkové deformace objektu, naznaleny
pouze pro ndzornost v provedeni s vysunutymi m&¥icimi raménky, jeho% vystup se signdlem
skute&né hodnoty x je p¥ipojen na vstup reguldtoru 4. Na ieho dals{ vstup je p¥iveden signal
%4dané hodnoty w deformace z generétoru, kter§ neni zobrazen. V¢stup akéni veliliny y,

reguldtoru je spojen se vstupem 301 pohonu 3.

PYi zat&Zovdni vzorku podle Sasového programu daného Casovym prib&hem veliiny w reguluje
reguldtor 4 zndmym zpusobem pohyb felisti 52 tak, aby skutednd hodnota x deformace se v
ustdleném stavu blf¥ila ¥&dané hodnoté w.

Odvod kapaliny pFes impulsni dévkova® 11 je uzavien a na pisﬁ plUsobi ptes &4stelnd
otevieny Skrtic{ ventil 19 tlak, ktery je dostate¥ny pro udr¥enf pfstu 122 ak¥nfho &lenu
12 v horn{ krajni poloze.

P¥i vzniku nebo roz#ifeni trhliny v zatéZovaném objektu 1 orientované $ikmo ke sméru
pﬁsobéni tlakové sfly poklesne reakdni sfla, ji% objekt pGsob{ na &elisti. Tento pokles
se projevi na signdlech zrychlenf a ze snimade 8 zrychleni a sfly F ze snimale 7, jejichi
zm&na je v prediktoru 10 vyhodnocena jako zalétek polinajiciho rozrulovéni. V tomto prediktoru
mi¥e byt také z velikosti zm&n signdlu zrychleni a/nebo sfly automaticky urlena pot¥ebnd
amplituda, pop¥ipad® trvédn{ impulsniho posunut{ pistu 122, které alespon p¥ibli¥né kompensuje
sni%eni celkové deformace zatdZovacfho stroje p¥i poklesu sily plisobicf{ na jeho &leny, pficemZ
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bez uvedené kompensace kaZdé sniZenf celkové deformace stroje by se projevilo stejnym zvySenim

celkové deformace zatéZovaného objektu 1.

P¥isluSné fidici signdly jsou z prediktoru 10 p¥ivddény na vstupy 111 a 112 impulsniho
davkovate 11, kterym je nap¥iklad elektricky Fizeny hydrostaticky zdmek s pFisludnymi elektric-
kymi ¥idicimi a &asovacimi &leny. Casovac{ &leny urduji dobu otev¥eni hydrostatického zémku,
pop¥ipad® dobu necitlivosti impulsniho d4vkovale 11 na dalsi spoustéci sign&ly na vstupu
111. Po automatickém uzavieni hydrostatického zémku se pfes Skrtici &len 19 postupn& naplhuje
komora pod pistem 122, ktery se vraci do pivodni krajni polohy s rychlosti takovou, Ze
reguldtor 4 a pohon 3 sta&i vyrovndvat skutetnou hodnotu deformace x na %4danou hodnotu
w. Vyfazeni dalSiho spousténi impulsniho davkovale 11 po nastavenou dobu necitlivosti zabranu-
je p¥ipadnému neiédqycimu novému spou¥t&ni odleh&ovéni doznivajicimi sign&ly na vstupu

prediktoru 10, které souvici s doznivdnim p¥echodného d3je v zat&Zovacim stroji.

Popsanou &innost{ impulsniho kompensdtoru nédhlé zmény deformace se sni¥uje velikost
a doba trvdni neZddouciho pfechodného snifeni celkové deformace zatd8%ovaciho stroje, a
tim i zvySeni deformace objektu 1 t&sné& po vzniku rozruSeni. Na dal$i vstupy prediktoru
10 je moiné pfivédét i jiné veliciny umoZniujici rozpoznat po&inajici rozrudovdni nebo fyzik&l-
ni jevy, které tomuto rozrulovénf bezprostfedn& piedchdzeji, podle analogie s jevy, které
jsou pfedzvéstmi okamZiku uvolnéni akumulované energie, popfipad® jejf{ velikosti pii zemét¥e-
seni. Konkrétni moZnosti z&vis{ na materidlu objektu a na charakteru procesd, s kterymi

rozru$ovéni souvisi.

V p¥ipadech, kdy nenf mo%né dostatelné p¥esnéd predikce velikosti pot¥ebné kompenzace
zmény deformace zatéZovaciho stroje, je moZno volit kompensa&ni udinek odpovidajic{ nejvé&tiimu
otekdvanému skoku reakéni sily objektu 1. Tim dojde ve v&t8ind p¥ipadd k p¥ekompenzovini,
tj. ke krédtkodobému nadmé&rnému odlehleni objektu, které ale podstatnd mén& naruduje pribéh
experimentu. Obdobné kompenzovdni lze volit i tehdy, kdy alespon p¥ibliZné& kompenzace neni
mo%n4 pro oscilaéni charakter p¥echodového dé&je v zatdZovacim stroji.

vV piipadech, kdy vzhledem k znacnému podilu elastické energie akumulované v objektu
1 je tfeba p¥i postupném rozruSovani hodnotu, x deformace pro dosaZeni pomalého prib&hu
rozruSovdni nejen zachovdvat, ale dokonce sniZovat, je moZno p¥i ka%dém impulsnim odlehdeni
objektu 1 patfilné& sniZovat i %4danou hodnotu w, zaddvanou nap¥iklad politadem, ktery ¥{idi

experiment.

Rychlost, s jakou je kompenzace ndhl¢ch zm&n deformace zat&Zovaciho stroje provddéna, .
zdvis{ pouze na dimenzovéni akéniho &lenu 12 a impulsnfho ddvkovale 11, neni vSak omezena
hlediskem stability systému, protoZe po spudténi{ davkovade 11 jiZ neexistuje a% do odezn&ni
celého prechodného d&je uzaviend zpétnd vazba v obvodu zahrnujicim zatéZovaci stroj s impuls-
nim ak&nim &lenem 12, objekt 1 prediktor 10 a impulsni dévkoval 11 s Casovacim obvodem

blokujicim jeho daldf spoulténi.

V p¥ikladu zobrazeném na obr. 2 je pouZit dvojCinny p¥imolary hydromotor 18 ve funkei
pohonu i impulsniho akénfho Clenu impulsnfho kompensdtoru 14 deformace zatéZovaciho stroje.
Mechanicky Yet&zec sevieny mezi naznadenymi op&rnymi plochani tuhého rdmu 2 se skl4d4 z uvede-
ného dvoj&inného p¥imoarého hydromotoru 18, z dolnf &Celisti 51, zat&Zovaného objektu 1,
hornf Selisti 52 a snimade 7 sily F. Reguldtor 4, jehoZ vy¢stup akéni veliliny y je spojen
se vstupem 301 servoventilu 17, reguluje pohyb pistu hydromotoru 18, a tim i skutenou
hodnotu x mé&fenou snimaem 6 celkové deformace objektu 1 v souladu s Z&danou hodnotou w,
zcela analogicky s p¥ikladem uvedenym na obr. 1. Impulsni kompensdtor 14 ndhlé zmény deformace
zaté%ovaciho stroje je v tomto p¥ipadé tvofen prediktorem 10 se vstupem signdlu si{ly F a
jedinym vystupem, spojenym s impulsnim ddvkovafem 11 p¥es jeho vstup 111 pro spudténi impuls-
niho d&vkovéni.

Analogicky s p¥ikladem na obr. 1 impulsni dévkova& 11 propéjuje spodn{ komoru hydromotoru
s nadrzi 16.
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Avgak impulsni dévkovaZ 11 je opat¥en navic vstupem 113 pro skon&enf{ jeho funkce,
ktery je spojen s p¥isludnym vystupem reguldtoru 4.

P¥i n&hlém poklesu sily F prediktor 10 spusti impulsni davkova& 11, jehoZ funkce je
automaticky zastavena p¥es vstup 113 pro ukonéenfi této funkce vrokamiiku, kdy regula&ni
odchylka vyhodnocovand v regdldtoru 4 se snfZi na p¥edem zvolenou hodnotu. Tim je impulsni
kompensace n&dhlé zmény deformace stroje Fizena v z4vislosti na velikosti dil&fiho rozruseni
vzorku.

Ddvkovad 11 opét obsahuje dasovaci obvod, ktery urduje dobu necitlivosti ddvkovade
na dal${ spoudtéci signdly na vstupu 111, ¢imZ je opé&t dosaZeno rozpojeni zpétnovazebni
smyCky v obvodu obsahuifcim prvky impulsniho kompensdtoru deformace zat&Zovaciho stroje

a je opdt zarulena nezdvislost stability celého systému na dimenzovéni impulsniho kompensétoru.

vV p¥ikladu na obr. 3 jsou souldsti zatéZovaciho stroje dv& setrva&nd t&lesa a to dolni
20, a horn{ 207jejich% uZelem je alespoi p¥echodn& zabrénit ne?éddoucimu sniZeni deformace
zat&%ovaciho stroje do doby, kdy se uplatni kompensaénf G&inek impulsniho ak&niho &lenu.
V uvedenédm p¥ikladu je impulsni ak®nf &len 12, v sérii s dolni Celist{ 51, objektem 1 a
horni &elisti 52, umistdn mezi setrvadnymi t&lesy 20 a 20°. Mezi dolni opérnou plochou
rému 2 a dolnim setrvalny télesem 20 je sevien p¥imolary pohon 3 s vystupnim &lenem 31,
mezi horni opérnou plochou rédmu 2 a hornim setrvalnym té&lesem 20 je sevien snimaé 7 sily F.

Reguldtor 4 pFes vystup akénf veliliny y p¥ipojeny na vstup 301 pohonu 3 reguluje pohyb
vystupniho &lenu 31, a tim i skute®nou hodnotu x mé&fenou snimafem 6 celkové deformace objektu
1 v souladu s #4danou hodnotou w, zcela analogicky s pfikladem uvedenym na obr. 1.

Toto uspofddénf je zv1A5t& vhodné pro kfehké objekty z takovych materidld, u ktergch
je nutno pro minimalisaci poruZeni jejich celistvosti zastavenim $f{¥en{ trhliny co nejrychleji
sniZit skutednou deformaci oproti hodnoté dosaZené pfed vznikem nebo roz$i¥enfm trhliny,

jak je tomu nap¥fklad u vzorkt nékterych typh ‘hornin.

Ri%en{ pohonu 3 regédlotorem 4 je uskutednéno analogicky s p¥ikladem na obr. 1. Soulédsti
impulsniho kompénsétoru‘lg defromace zat&%ovaciho stroje je krom& prediktoru 10 a impulsniho
davkovade 11 také zdroj 13, energie, ktery je p¥es impulsni ddvkova& 1] p¥ipojen k impulsnimu
ak&nimu &lenu 12. Zdroj 13 energie miZe byt s vyhodou koncipovdn jako z&sobnik potfebného
druhu energie s velkym impulsnim vykonem Je-1li nap¥iklad impulsni akéni &len 12 magnetostriké-
niho typu, k jehoZ buzeni je potfebny proudovy impuls znaéné velikosti, lze zdroj 13 energie
realizovat zndmymi zplisoby jako zdsobnik ener§ie magnetického pole v induktoru nebo zésobnik
energie v rotujfci{m nazatfiZeném generétoru.

Impulsni ddvkovad 11 potom obsahuje p¥islufné spinaci prvky. Tento zdroj energie miZe

byt konstruk&né i funk&né sloufen s impulsnim ddvkovalem 11.

Jinym p¥fkladem zdsobniku energie je hydraulicky akumuldtor. P¥i jeho pouZiti impulsni
dévkovaé 11 s hydrostatickym zdnkem p¥ivédi impuls tlakové kapaliny do té komory hydromotoru
impulsniho akénfho &lenu, pf¥i jejimZ zvétSovani dochdzi k odlehdovdni objektu.

Prediktor 10 v p¥fklad& uvedeném na obr. 3 je spojen s akustickym snimalem 9, pfiloZenym
k objektu 1. Jedno ze setrva&nych t&les 20'a 20° miZfe byt umistno i mezi impulsnim akénim
&lenem 12 a &elistf 51, nenf-1li poZadovdno okamzité sniZeni deformace objektu po vzniku
nebo roz¥i¥eni trhliny, ale je poZadovéna pouze jeji krdtkodobd stabilizace na pitvodni
hodnoté.

P¥iklady YeSeni uvedené na obr. 1, 2, 3 lze libovolné& kombinovat. Po¥adi &lent tvoficich
uzavieny silovy obvod je také uvedeno jen jako p¥iklad a lze je ménit. V p¥ikladech nejsou
naznaleny takové konstruk&ni prvky zatéZovaciho stroje jako jsou sloupy, pfi¢nik apod.
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Ve skutelném provedeni miZe napfiklad pohon 3 m&nit deformaci vzorkd tim, ¥e p¥esouvéd

ptiénik stroje, jak je to b&iné u zatdZovacich strojd s mechanickym pohonem.

Vyndlez neni omezen jen na zkoudky prostym tlakem, jak je naznadeno v uvedenych p¥ikladech.
Lze jej uplatnit i v zat&Zovacich za¥izenich vyvozujfcich viceosy tlak, deformaci v tahu,
smyku, krutu. Uvedené typy deformace lze kombinovat. Snimade § pat¥i&ného typu pak snimajf
a reguldtory 4 reguluji p¥es p¥{slu$né pohony n&kolik geometrickych veli&in mé&¥enych na
objektu a/nebo na zat&Zovacim stroji a charakterizujfcich deformaci objektu. Impulsni kompenzd-
tor 14 deformace zat&Zovaciho stroje potom mife byt n&kolikakandlovy a obsahovat nékolik
impulsnich akénich €lentt 12 s primodarym nebo otdlivym pohybem a dédle n&kolik impulsnich
ddvkovadd 11 a prediktort 10, ze kterych nékteré ddvkovale 11 nebo prediktory 10 mohou
byt spoledné pro dva i vice kandl®G impulsnfiho kompenzé&toru deformace.

Vyndlez zahrnuje pouZiti libovolného poltu setrva&énych tdles, poptipadé setrvadniki
potfebnych pro krétkodobou stabilizaci zvolenych délkovych, pop¥ipadé dhlovych parametri
zatéZ%ovaciho stroje po ndhlém Césteldném rozruleni zatéZovaného objektu.

zat&%ovaci za¥izenf{ podle vyndlezu lze vyuZit p¥i vySetfovéani fyzik&dln&-technickych
vlastnosti a chovéni vzorkl pfirodnich i umélych k¥ehkych materidld. D&le je lez vyu¥it
pro vySet¥eni k¥ehkych &4sti stroji, konstrukci a stavebnich nebo ddlnich d&l a p¥irodnich
dtvard i jejich modell, p¥i zat&Zovani a postupném pfetvd¥eni a rozruSovdni uvedenych objekti.

PREDMET VYNALEGZU

1. ZatéZovaci zafizeni pro vySetfovani vlastnosti kfehkych objektl za mez{ pevnosti
s automatickou regulaci podle zadaného &asového programu alespon jednéd ze souboru geometrickych
velidin charakterizujicich deformaci objektu, obsahujici zatd%ovaci stroj s vykonovymi
pohony, snimaCe geometrickych velidin asil nebo momentd plsobicich na objekt a p¥isludné
obvody pro upravu jejich signdld, reguldtory a generdtor signdld zadaného prub&hu zat&Zovani,
vyznatujici se tim, Ze ddle obsahuje impulsni kompensdtor (14) n&dhlé zmé&ny deformace zatdZova-
ciho stroje, ktery je tvofen alespon jednim prediktorem (10) hroziciho nebo za&inajiciho
nédhlého rozruSovdni objektu (1), alespon jednim impulsnim divkovadem (11) a alespon jednim
impulsnim akénim &lenem (12), vloZenym sériové do Yetdzce, jeho% souldsti je zatdZovany
objekt (1), ptidemZ vstupy kaZdého prediktoru (10} jsou spojeny se snimali veli&in pro
charakteristiku fyzik&lniho stavu objektu (1) a procest v ném probihajicich, kdeZto u kazdé- .
"ho prediktoru (10) je jeden vystup spojen sp¥isludnym impulsnim ddvkovalem {11), p¥es jeho
vstup (111) pro spudténi impulsniho ddvkovéni, spojenym s impulsnim akénim &lenem (12).

2. ZatéZovaci za¥izeni podle bodu 1, vyznatujici se tim, %e daldi vystup prediktoru
(10} je spojen sprislusSnym impulsnim dévkovalem (11) p¥es jeho vstup (112) pro ¥izeni velikosti

impulsni davky.

3. ZatéZovaci zafizeni podle bodl 1 a 2, vyznalujici se tim, Ze do mechanického Yetézce
obsahujiciho zat&Zovany objekt (1} je sériové zafazeno dolni a horni setrvadné téleso (20,
207) pti linedrné& deformovaném mechanickém Yetézeci a setrvaéniky pfi torzné deformovaném

mechanickém ¥etézci.

4., ZatéZovaci zafizeni podle bodl 1 aZ 3, vyznalujic{ se tim, Ze impulsni ddvkovad (11)
obsahuje Casovaci obvod pro automatické ukonéeni jeho funkce v zdvislosti na poZadované
velikosti davky, popfipadé& je impulsni ddvkovad (11) opat¥en vstupem (113) pro ukon&enf

jeho funkce, ktery je spojen s vystupem regula¢ni odchylky reguldtoru (4).

5. zat&zovaci zafizeni podle bodld 1 aZ 4, vyznalujici se tim, Z%e impulsni ddvkoval (11)

obsahuje &asovaci obvod pro blokovdni nového spousténi jeho funkce po zvolenou dobu.

2 vykresy
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