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Zarizeni pro viZeni, zejména pro vaZeni pacienta na nemocni¢nim lizku

Oblast techniky

Technicke feSeni se tyka zafizeni pro vaZeni, zejména pro vazeni pacienta na nemocniénim liz-
ku, zahmujiciho loznou plochu, uloZzenou na ramu, pfi¢emz mezi loznou plochou a ramem jsou
uspofadany jednak snimace sily, napojené na elektronickou vyhodnocovaci jednotku a Jjednak
vedeni pro zachyceni parazitnich sil.

Dosavadni stav techniky

Sledovani hmotnosti pacienta béhem pobytu v nemocniénim zatizeni je velmi dileZité, nebot
zmény hmotnosti pacienta poskytuji oSetfujicimu Iékafi informace o ptijmu potravin, tekutin a
vyluCovani u daného pacienta.

Klasicka vazeni se provadi na b&znych stacionarnich vahach, ke kterym vsak musi byt pacient
dopraven. Ne vzdy je vSak takova manipulace s pacientem vhodna nebo mozna.

Dalsi moznosti je pouziti najezdovych vah, kdy je pacient pfivezen i s lizkem. U pacientli napo-
Jjenych trvale na podpilirna zafizeni v3ak ani tato metoda neni vhodna.

Uéinnym a modernim fesenim je sledovani hmotnosti pacienta ptimo na lazku. Vyhodou je moz-
nost sledovat pfirdstky €i abytky hmotnosti kontinualng bez nezadouci manipulace s pacientem.
Zatizeni pro vaZeni na lizku umoZiiuje i dal3i moZnosti napt. dalkové sledovani, zda pacient
opustil liZko, napojeni na pogita¢, zablokovani vahy pti manipulaci s pfedméty, u kterych se
nevyZaduje vazeni atd. Nejdilezitéjsi je viak vazeni absolutni hmotnosti pacienta a jejich zmén.
Z toho vyplyva i pozadavek na piesnost zafizeni pro vaZeni. U absolutni hmotnosti je pozadavek
vazit s pfesnosti cca 1 kg a u pfiriistku hmotnosti s ptesnosti cca 0,1 kg.

Na stavajicich lizkach jsou v principu pouZivany dva typy konfigurace lizka se zatizenim pro
vazeni.

U prvniho typu jsou snimace umistény v podvozku lizka, tzn. ram je rimem podvozku a vaze-
nym bfemenem je pacient véetné lozné plochy lizka. Vyhodou tohoto Feseni Je jednodussi kon-
strukce. Hlavni nevyhodou je v&t3i vazena hmotnost, ktera se zarover pohybuje pfi zdvihu ltzka,
a vazeni i n€kterého prislusenstvi.

U druh¢ho typu jsou snimace umistény v lozné plose tzn. ramem je podvozek véetné zdvihového
mechanizmu a rdm lozné plochy, vazenym bfemenem je podlozka s pacientem. Vyhodou je
men8i hmotnost, ktera se vazi a moznost pfipojit k lizku pfislu$enstvi tak, e neni vazeno.

Ve stavajicich nemocni¢nich lizkach se pouZivaji systémy se &tyfmi snimagi sily, pfiCemz teore-
ticky je mozné pouZit pouze tfi snimace. Pro dosaZeni co nejlepsi piesnosti se snimade umist'uji
co nejvice do krajii lizka pro ziskani co nejvétsi métené zakladny. Dal$im faktorem, ovliviiuji-
cim presnost véZeni, je princip uloZeni jednotlivych snimadd. Pouzivaji se uloZeni pres kouli,
pfes hroty, pfes silentbloky atd.

Znama zafizeni pro vaZeni pacienta na nemocni¢nim lizku, zahrnuji loznou plochu, uloZenou na
ramu, pfi¢emZ mezi loznou plochou a rimem jsou uspofadany jednak snimade sily, napojené na
elektronickou vyhodnocovaci jednotku a jednak vedeni pro zachyceni parazitnich sil.

Signal z nejcast&ji Sty snimaci je sveden do sludovaci &asti, kde jsou viechny signaly slougeny
na jeden signal. Ten je potom zpracovan v elektronické vyhodnocovaci Jjednotce a prezentovan
na zobrazovaci ¢asti systému.

Nevyhodou tohoto systému je fakt, Ze vysoké presnosti vazeni lze dosahnout pouze pfi pouziti
kalibrované sady snimaci, které maji viechny stejnou & velmi podobnou smérnici K charakte-
ristiky a stejnou hodnotu O posunuti charakteristiky.
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V pfipadé jakékoliv nepfesnosti na kterémkoliv snimaci dochazi ke znatnému zkresleni nameéie-

nych vysledkii. PFi pouZiti levnéjsich, méné pfesnych snimacii tedy neni piesnost vazeni dosta-

Cujict.

Cilem technického feSeni tedy je navrhnout takové zafizeni pro vaZeni, které by umoZziovalo
s pouzit levn&jsi snimale, aniZ by to mélo vliv na pfesnost méfeni. Dale je cilem technického feSe-

ni navrhnout zpiisob kalibrace takového zatizeni a zplsob zjisfovani hmotnosti takovym zafize-

nim.

Podstata technického fe$eni

Uvedeného cile se dosahuje zafizenim pro vaZeni, zejména pro vaZeni pacienta na nemocnicnim

10 lazku, zahrnujicim loZznou plochu, uloZenou na ramu, pfiCemz mezi loZnou plochou a ramem
jsou usporadany jednak snimade sily, napojené na elektronickou vyhodnocovaci jednotku a jed-
nak vedeni pro zachyceni parazitnich sil, podle technického feseni, jehoz podstata spo€iva v tom,
ze snimace sily jsou alespoii dva s rozdilnou charakteristikou a jejich vystupy jsou samostatné
napojeny na elektronickou vyhodnocovaci jednotku.

15 Vyhodou zafizeni podle technického feSeni je skuteCnost, ze diky samostatnému napojeni na
elektronickou vyhodnocovaci jednotku lze pouzit snimace s rozdilnou charakteristikou, coz vy-
znamné zleviiuje konstrukei zafizeni.

Podle vyhodného provedeni zahrnuje vedeni pro zachyceni parazitnich sil dvojici paralelogrami,
uspotadanych na protilehlych koncich ramu, pfi¢emz kazdy paralelogram zahrnuje alespori dvé

20 ramena, pfipojena na jedné strané k rAmu a na opa¢né strané k pomocné desce. Ramena jsou v
mist& napojeni na ram a na pomocnou desku pruzné deformovatelna. Pomocna deska je spojena s
loznou plochou a mezi pomocnou deskou a rimem je uspotfadan snimac sily.

Podle dal3iho vyhodného provedeni zahrnuje vedeni pro zachyceni parazitnich sil dvojici vykyv-

nych mechanizmi, uspotadanych na protilehlych koncich ramu. Kazdy vykyvny mechanizmus
25 zahrnuje alespofi jeden podélnik, pfipojeny na jedné strané vykyvné k ramu a na opacné strané

ptipojeny nebo opteny o loznou plochu. Mezi podélnikem a ramem je uspofadan snimac sily.

Piehled obrazkid na vvkresech

Zatizeni pro vazeni podle technického feSeni bude bliZe popsano na ptikladech provedeni, zobra-
zenych na vykresech, na kterych obr. 1 pfedstavuje piiklad charakteristik pouzitych snimaci.

30 Obr.2 az 5 jsou schematické priklady riiznych provedeni zafizeni podle technického feseni a
obr. 6 je piiklad konkrétni konstrukce zafizeni podle technického feseni.

Ptiklady provedeni

Zatizeni pro vaZeni, zejména pro vaZeni pacienta na nemocniénim lizku, podle obr. 2 zahrnuje
loznou plochu 1, uloZenou na ramu 2 prostiednictvim suvnych vedeni 5 pro zachyceni parazit-
35 nichsil.

Mezi loznou plochou 1 a rimem 2 jsou uspofadany dva snimade 3 sily, napojené na elektronic-
kou vyhodnocovaci jednotku 4. Pouzité snimade maji na rozdil od snimaci ve zndmych kon-
strukcich tohoto typu rozdilnou charakteristiku. To znamena, Ze prvni snima¢ 3 ma smérnici K,
charakteristiky a hodnotu O, posunuti charakteristiky, zatimco druhy snima¢ 3 ma smémici K,

40 charakteristiky a hodnotu O, posunuti charakteristiky (viz obr. 2). Smémice K je tan o. Oba sni-
mace 3 sily maji vystupy 6 napojeny samostatné na dvouvstupovou elektronickou vyhodnocovaci
jednotku 4.

Vyhodnocovaci jednotka 4 ma nezakresleny displej pro zobrazovani vyslednych udaju.

Pfed prvnim pouZitim je nutno zafizeni zkalibrovat tak, aby bylo moZné pouZzivat snimace 3 s
45 rozdilnou charakteristikou. Kalibrace se provede tak, Ze se nejdfive na libovolné misto lozné
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plochy 1 umisti zdvazi o znamé hmotnosti m, a zjisti se vystupni signaly S0 @ Symo snimaci sily
pfi zatizeni lozné plochy 1 zavazim o znAmé hmotnosti m.

Poté se na libovolné jiné misto lozné plochy 1 umisti zdvazi o zndAmé hmotnosti m,, kde m, mize
byt rovno myg a zjisti se vystupni signaly Sy, a S, snimaci 3 sily pfi zatizeni lozné plochy 1
zavazim o znamé hmotnosti m;.

Nasledné se na libovolné dalsi jiné misto lozné plochy 1 umisti zdvazi o znamé hmotnosti my,
kde m; miiZze byt rovno m, a zjisti se vystupni signily Sy, a Sym, snimadh 3 sily pfi zatizeni
lozné plochy 1 zavazim zavazi o znamé hmotnosti mj.

Pak se na libovolné jesté dalsi jiné misto lozné plochy 1 umisti zavazi o znamé hmotnosti ms,
kde m; miZe byt rovno m; a zjisti se vystupni signaly Si,;3 a Spu3 snimadh 3 sily pti zatizeni
lozné plochy 1 zavazim zavazi o znamé hmotnosti ms.

Nasledné se stanovi hodnoty posunuti O, a O, charakteristik snima¢d a smérnice K, a K, cha-
rakteristik snimaci feSenim soustavy rovnic:

Simo = Ki*mg; + 0O,
Somo = Ko*(mo — mgy) + O,
Sim = Ky*my; + O,
Somi = Ko*(my —my;) + O,
Sim2 = Ki*my; + O,
Somx = Ka*(my —my;) + O,
Sims = Ki*my; + 0,

Ky*(m; —m3) + Oy,

S2m3
kde

Simx je vystupni signal prvniho snimage pfi zatiZeni lozné plochy hmotnosti m,,
Samx j€ Vystupni signal druhého snimace pfi zatiZeni lozné plochy hmotnosti m,,
m, je hmotnost zavaZi x,

m,; je Cast hmotnosti zavaZi x, pisobici na prvni snimag sily,

O je hodnota posunuti charakteristiky prvniho snimace,

O, je hodnota posunuti charakteristiky prvniho snimade,

K je smérnice charakteristiky prvniho snimade, a

K, je smérnice charakteristiky prvniho snimace.

Obecny postup feSeni soustavy rovnic je b&zn& zniamy a proto nebude blize popisovan.

Kalibrace se ukon¢i tim, Ze se stanovené hodnoty K;, K,, O,, O, uloZi do paméti elektronické
vyhodnocovaci jednotky 4.

Shora uvedeny postup kalibrace Ize vyznamné zjednodusit tim, Ze se hmotnost zatizeni m, zvoli
nulova.

V prvnim kroku se tedy zjisti vystupni signaly Sy a Symo dvou snimaéi 3 sily pfi nulovém zati-
Zeni lozné plochy 1.

Pot¢ se na libovolné misto lozné plochy 1 umisti zavazi o zndmé hmotnosti m; a zjisti se vystup-
ni signaly Simi a Symi snimaéii 3 sily pfi zatiZzeni lozné plochy 1 zivazim o zndmé hmotnosti m, a
nasledné se na libovolné jiné misto lozné plochy 1 umisti zavazi o znamé hmotnosti m,, kde m,
muZe byt rovno m, a zjisti se vystupni signaly S, a Sy snimadi sily 3 pii zatiZeni lozné plochy
zavazim zavazi o znamé hmotnosti m,.

Shora uvedena soustava rovnic se upravi tak, Ze se hodnoty posunuti O, a O, charakteristik sni-
maci 3 stanovi ze vztahli O; = S0 a O, = Sy, @
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smérnice K; a K, charakteristik snimac¢t 3 se stanovi ze zjednoduSenych vztaht, ziskanych
ipravou shora uvedené soustavy rovnic:

O1*(Sam2 — Som1) + O2*(Simi — Sim2) + Sim2*Somt — Sim1*Som2

5 K| =
m*(O2 — Symz) — my*(0; — Symi)
Ki*(Somi — O2)
K, =
10 m*K; = Simi + O,

Pii vlastnim vaZeni musi samoziejmé vaZeny pacient leZet na loZzné plose 1 luizka opatfeného
zatizenim podle technického feSeni.

Vyhodnocovaci jednotka 4 odecte vystupni signaly Sy, a Sy, obou snimaci 3 sily a stanovi se
15 &ast hmotnosti pacienta na lozné ploSe 1 lizka, pisobici na prvni snimac 3 sily a to ze vztahu

my, = (Si, — 01)/K,. Soudasné se stanovi ¢ast hmotnosti pacienta, pisobici na druhy snimac 3 sily

a to ze vztahu my, = (Syp — 0,)/Ko.

Nasledn¢ se stanovi celkova hmotnost m, vaZeného pacienta jako souCet hodnot m;, a my,.
Jednotlivé pouzité symboly oznaduji:

20 Sy, je vystupni signal prvniho snimace pii zatiZeni loZzné plochy vaZzenym pfedmétem,
S»p je vystupni signal prvniho snimace pii zatizeni loZné plochy vaZzenym pfedmétem,
m,, je hmotnost vazeného predmétu, piisobici na druhy snimac sily,
my, je hmotnost vazeného pfedmétu, plisobici na druhy snimac sily,

O, je hodnota posunuti charakteristiky prvniho snimace,

25 O, je hodnota posunuti charakteristiky prvniho snimace,
K je smérnice charakteristiky prvniho snimace, a
K, je smérnice charakteristiky prvniho snimace.

Na obr. 3 je zobrazen dalsi pfiklad provedeni zafizeni pro vaZeni podle technického feseni. Pro-
vedeni z obr. 3 se od provedeni z obr. 2 li§i konstrukci vedeni 5 pro zachyceni parazitnich sil,

30 kterou tvofi dvojice vykyvnych mechanizmi, uspofadanych na protilehlych koncich ramu 2.
Kazdy vykyvny mechanizmus zahrnuje jeden podélnik 9, pfipojeny na jedné strané vykyvné€ k
ramu 2. Na opaéné strané je jeden podélnik 9 ptipojeny k lozné plose lizka a druhy podélnik 9 je
o loznou plochu lizka pouze opfeny. Mezi kazdym podélnikem 9 a ramem 2 je usporadan snimac
3 sily. Kalibrace zatizeni i zpisob vazeni jsou stejné jako u vySe popsaného provedeni.

35 Na obr. 4 je zobrazen dalsi piiklad provedeni zafizeni pro vaZeni podle technického feSeni. Ve-
deni 5 pro zachyceni parazitnich sil zahrnuje dva paralelogramy s pruZinou, uspofadané na opac-
nych stranach ramu 2. Mezi loznou plochou lizka a ramem 2 jsou opét uspofadany dva snimace
3 sily. Kalibrace zafizeni i zplsob vaZzeni jsou stejné jako u vyse popsanych provedeni.

Na obr. 5 je zobrazen jesté dalsi piiklad provedeni zatizeni pro vazeni podle technického feSeni.

40 Vedeni 5 pro zachyceni parazitnich sil zahrnuje dvojici paralelogrami, uspofadanych na proti-
lehlych koncich ramu 2. Kazdy paralelogram zahrnuje dvé ramena 7, pfipojena na jedné stran€ k
ramu 2 a na opacné strané k teleskopickému sloupu 10 pro polohovani lozné plochy 1 lizka.
Mezi kazdym teleskopickym sloupem 10 a ramem 2 je uspofadan snimac 3 sily. Ramena 7 jsou
tuhd, pouze v misté napojeni na ram 2 a na teleskopicky sloup 10 jsou pruzné deformovatelna.

45 Toho lze dosdhnout napfiklad tak, Ze se ramena 7 zhotovi z plechu odpovidajici tloustky a plech
se po stranach vyztuzi.ohnutim.
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Konkrétni provedeni s takovymi rameny 7 je zobrazeno na obr. 6. Vedeni 5 pro zachyceni para-
zitnich sil zahrnuje dvojici paralelogrami, usporadanych na protilehlych koncich rdmu 2. Pro
zjednodusSeni je na obr. 6 znazornén pouze paralelogram na levém konci ramu 2. Kazdy paralelo-
gram zahrnuje Ctyfi ramena 7, pfipojena na jedné stran& k ramu 2 a na opalné stran¢ k pomocné
desce 8. Plechové ramena 7 jsou v mist& napojeni na rim 2 a na pomocnou desku 8§ pruzné de-
formovatelna, jinak jsou vyztuzena na okrajich ohybem plechu. Pomocna deska 8 je spojena s
loZnou plochou 1 prostfednictvim teleskopického sloupu 10. Mezi pomocnou deskou 8§ a ramem
2 je uspofadan neznazornény snima¢ 3 sily. Kalibrace zatizeni i zpisob véazeni jsou opét stejné
Jjako u vySe popsanych provedeni.

NAROKY NA OCHRANU

1. Zafizeni pro vazeni, zejména pro véaZeni pacienta na nemocniénim lizku, zahrnujici loZnou
plochu (1), uloZenou na rdmu (2), pfi¢emz mezi loznou plochou (1) a rimem (2) jsou uspofadany
Jednak snimace (3) sily, napojené na elektronickou vyhodnocovaci jednotku (4) a jednak vedeni
(5) pro zachyceni parazitnich sil, vyzna&ujici se tim, Ze snimade (3) sily jsou alespori
dva s rozdilnou charakteristikou a jejich vystupy (6) jsou samostatné napojeny na elektronickou
vyhodnocovaci jednotku (4).

2.  Zafizeni podle niroku 1, vyzmadujici se tim, Ze vedeni (5) pro zachyceni
parazitnich sil zahrnuje dvojici paralelogramii, uspotadanych na protilehlych koncich ramu (2),
pficemz kazdy paralelogram zahrnuje alespofi dvé ramena (7), pfipojena na jedné strané k ramu
(2) a na opa¢né stran€ k pomocné desce (8), pfi¢emz ramena (7) jsou v mist& napojeni na ram (2)
a na pomocnou desku (8) pruzn€ deformovatelna, pfi¢emz pomocna deska (8) je spojena s loz-
nou plochou (1) a mezi pomocnou deskou (8) a rimem (2) je usporadan snimaé (3) sily.

3.  Zafizeni podle naroku 1, vyznaéujici se tim, ¥e vedeni (5) pro zachyceni
parazitnich sil zahmuje dvojici vykyvnych mechanizma, usporadanych na protilehlych koncich
ramu (2), pfi€emz kazdy vykyvny mechanizmus zahrnuje alespoit Jjeden podélnik (9), pfipojeny
na jedné strané¢ vykyvné k rdmu (2) a na opa¢né strané pfipojeny nebo opieny o loznou plochu
(1), pfi¢emZ mezi podélnikem (9) a rimem (2) je uspofadan snimad (3) sily.

3 vykresy
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obr. 2




CZ 17069 U1




CZ 17069 Ul

obr. 6
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