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(54). Zabfzent k m&Fen{ dynsmickych
vlastnosti obvodu oko-ruka

Zetizeni je ur¥eno k provddéni mdfeni
dynsmickych vlastnost{ osob v obvodu oko-
-fuka a je zejména vhodné gro pravidelné
provoznl prom&tovéni ¥idi¥d motorpvych vo-
zidel gilotﬁ, strojnfkd a kosmonauti.

Zeb{zent je tvoreno mechanickym gene-
rétorem sinusového signdlu s mirnym zar{-
zenim pro m3fenf emplitudy, frekvence a f4-
ze kopirujfci rukojeti sinusového signdlu.
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Vyndlez se tyké zaPfzeni k provédinf mdPeni dynesmickych vlastnosti osob v obvodu
oko-ruke, zejména vhodny pro pravidelné provozni promdfovdn{ ¥ididd motordvych vozidel.

Dosavadni zndmé pristroje pro mdfeni dynemickych vlastnosti obvodu oko-ruka se ome-
zuji na m3fenf jen ndkterych nepfimych parsmetrd - délky s podtu vybodeni - regulaZniho
obvodu tvorendho nejen dynamickymi vlastnostmi obvodu oko-ruka, sle také dynamickymi
vlastnostmi md3ffctho zabfizeni.

. V tomto uzavieném regula¥nim obvodu nejsou ziskdny psrametry, kterymi je dynemika
oko-ruka popséna. Porovnénim mifenych vysledkl, se d4 pouze usuzovat o vhodn3jsich
nebo ménd vhodnych vlastnostech z hledisks dynemiky.

RontZ se namifenych vysledkd u stédvajicich zafizen! nedd pouZit p¥imo pro redent
pramyslovych ergonomickych obvodd "&lovik-stroj", ke kterému maji nam¥bené vysledky dyna-
mickych vlastnosti obvodu oko~ruka, zejména piloth, Fidi¥d, strojnikd, operdtord a Ji-
nych, slouZit. » '

Vy%e uvedené nevyhody jsou na minimum snfZeny zabizenim k m¥Feni dynamickych vlast~
nosti osob v obvodu oko-ruka podle vyndlezu, jeho¥ podstata spodfivd v tom, %e je tvo-
Yeno jednak mechanickym generdtorem vstupniho harmonického sinusového signdlu, sestavenéd-
ho z regulovatelného elektropohonu, spojeného pies pievody s oté&ivym vdlcem, na jeho¥
povrchu je nanesena rozvinutéd sfnusovd funkce s prlzorem & jednak ¥fslicovym vyhodnocova-
gem, jeZ mé na svém vstupu pohyblivou rukojel ve vyfezu s mdrnym prvkem a polohovymi
bezkontaktnimi snima¥i, p¥i%em¥ na vystupu ¥fslicového vyhodnocova¥e jsou napojeny pfi-
stroje pro m3¥en{ frekvence, emplitudy » fdze.

Na priloZeném vykrese je schématicky zndzorndno jedno p¥ikladné provedeni zafizeni
pro mifeni dynamickych vliastnosti obvodu oko-ruka podle vyndlezu. Pokrok, projevujici se
p¥i realizmci zaP{zen{ podle vyndlezu a také vy35{ dldinek se projevuje v tom, ¥%e nemife-
nych vysledkl se dd po ¥fselném pfepodtu pouZft pfimo pro Feleni dynamiky e stability re-
guladnich obvodd "¥lov3k-stroj", zejména na uUseku obvodu oko-ruka.

Jde zde o vyreSeni{ technického problému s vy¥3im uddinkem a novostf, o optimdln{ kons-
trukei zePf{zeni pro kosmonauty, piloty, Pidie, strojniky a operdtory sutomatizovenych
systémd Fizeni & optimdlni konstrukei strojl z hlediska ergonomického.

1, ktery pres pievod 2 je spojen s otd&ivym
vélcem 3, na Jeho¥ povrchu Jje nanesena rozvinutd sinusovd funkce 3a e prlzorem 4.

Mechanicky generdtor 5 vstupnfho harmonického sinusového signdlu s proménnou frekven-
ci je tvoren regulovatelnym elektropohonem ]

Zar{zeni k m&feni amplitudy, frekvence s féze vystupnfho signdlu je tvofeno vyfezem
6, ve kterém je umfstina rukoje{ 1 propojena mechanicky s bezkontaktnim snima¥em polohy
9. Ve vylfezu 6 je m3rny prvek 8, kterym je lanko pro pulsni mi¥en{ polohy rukojeti ZT.

Pohyb rukojeti 7 & védlce 3 je bezkontektnd snimén pomoci polohy 9 & vyhodnocen &fsli-
covym ze¥izenim 10 tek, Ze pomoci p¥istroje pro mdfeni frekvence 11 lze m&Fit frekvenci
generdétoru, ddle za pomoci pF¥istroje pro m&fenf emplitudy 12 lze mi¥it amplitudu vystupni-
ho signdlu = ze pomoci pFfistroje pro m&fen{ fdze 13 lze md¥it fdzi vystupniho signdlu -
polohu ruky. .

Zxoumend osoba uchopenim a pohybem rukojeti I ¥islicového vyhodnocova¥e 10 kopiruje
harmonicky sinusovy pohyb bodu v prizoru 4, pfi psychologem nastavenych otdlkdch vdlce 3
mechenického generdtoru.5. Pri¥em? se zdroven provédi md¥eni fdze a emplitudy ovlddané po-
hyblivé rukojeti I ¥fslicovym vyhodnocovaZem 10, ¥{m¥ se ziskajf t¥i zdkladni ddaje - frek-
vence, fdze a emplitude obvodu oko-ruka zkoumené osoby, ze kterych se psk slgebreitskymi
metodami vypodtou a stanovi dynamické vlestnosti pPenosu oko-ruke zkoumanéd osoby.
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PREDMET VYINSLEZU

Zar{zen{ k méFeni dynamickych vlastnost{ obvodu oko-ruka osob, vyznalené tim, Ze je
tvoFeno jednak mechanickjym generdtorem (5) vstupnfho hermonického sinusového signdlu, se~-
staeveného z regulovatelného elektropohonu (1) spojendho pFes prevody (2) s ot4¥ivym v4l-
cem (3), na jeho% povrchu je nanesena rozvinutd sinusové funkce (3a) s prizorem (4)

a jednak &islicovym vyhodnocovaéeﬁ (10), je? mé na svém vstupu pohyblivou rukojel (7)

ve vytezu (6) s mdrnym prvkem (8) a polohovymi bezkontektnimi snima&i (9), prifem? na vy-
stupu &fslicového vyhodnocovate (10) jsou napojeny prfstroje (11) pro mébeni frekvence,
(12) pro m3Feni emplitudy = (13) pro m&Yeni féze.

1 vykres
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