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Vyndlez sa tyka spdsobu merania sil najma na rota¥nych upina¥och a zariadenia na vyko-
ndvanie tohoto sp8sobu.

Pri meranf upinacich sil na rotadnych upinadoch sa registruje ich d&inok v smere rov-
nobe¥nom s ich smerom. Deformécia pruZného &lena sa znémymi spSsobmi meni ne elektricky
signdl, ktory sa potom vedie cez zariadenie na prenos mernych udajov z rotujiceho vretena
do meracieho mostika alebo zosilovada, ktory potom vytvdra signdl vmerny meranym sildm.

Nevyhodou tohoto spSsobu merania je to, %e zariadenia pracujice na tomto principe maju
pomerne velké priedne rozmery, %o staZiuje ich upnutie do Zelusti s malou upinacou alzkou.
Pri merani upinacich sil za otd¥ok je potrebny prevodnik mechanickej veli&iny na elektrickd,
na ktorej prenos z rotujiceho vretena na daliie spracovanie si potrebné pridavné zeriadenia.
Pri dotykovom slebo bezdotykovom prenose elektrického signélu vidy vznikejd urdité chyby
merania.

Uvedené nevyhody zmierﬁuje spbsob merania upinacich s{l, najma na rotadnych upinaloch
podls vynédlezu, ktorého podstatou je, Ze sa meria velkost deformécie pruZného prvku v smere
v podstate kolmom na smer meranej sily, pri¥om snimel deformdcie je pri merani v staticke]
polohe. .

Podstatou zarisdenis na vykonanie spdsobu merania je, %e deformadné teleso je v styku
s aspoﬁ jednou dotykovou plochou s upinacimi plochemi upinale, prifom deformadné teleso
obsahuje prevodnikovi &ast, ku ktorej je priloZeny snima& tak, Ze jeho smer merania je
v podstate kolmy na smer pdsobenia upfnacich sfl, pri¥om snims¥ deformdcie je pri merant
za otd¥ok v staticke] polohe. '
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Sp8sob merania s{l najma na rotadngch upfnadoch podla vyndlezu md vyhodu v tom, Ze
zariadenia pracujuice na tomto princfpe majui pomerne melé priedne rozmery, &o umo!ﬁuje ich
upnutie aj do Zelustf s malou upinacou di¥kou. Pri meran{ za otddok nie si potrebné prevod-
niky mechanickej veli¥iny na elektrickd a zariadenia na dal&ie spracovdvanie elektrického
signdlu, Ak sa napriek tomu pouZiji takéto prevodnfky, nie je potrebné prendXat merané
veliZiny 2z rotujiceho vretena, &{m nevznikaju z tohto dévodu chyby v merant,

Na priloZenom vykrese sd zndzornené priklady vybudovania vyndlezu, kde na obr. 1 je
zndzorneny najjednoduch3f prikled vybudovania vyndlezu, na obr. 2 a obr. 3 s zndzornend
iné priklady vybudovania vyndlezu.

Prikladny sp8sob merania sil na rotednych upinafoch je nasledujdci.

Do upinacich &eTustl sklulovadla sa upne pruiny prvok, ktory po vyvodenf upinacich
s1l sa deformuje, prilom této deformdcim je obecne priestorové. Kolmo na smer pdsobenia
upinacfch s{l sa k pruinému prvku prilo%f snima& drdhy, napr. ¢iselnfkovy odchylkomer.
Snime& dréhy meria velkost deformdcie pruZného prvku tmerne;j velkosti meranej upinacej
sily. V pripade, Ze snime¥ drdhy je umiestneny do osi rotdcie sklulovadla, m8%eme merat
velkost upinacej sily zs rotécie bez potreby zariadenia na prenos meranych velilin.

Najjednoduch3ie zariadenie na vykonanie sp8sobu pozostdva z deformadného telesa 10 a
snimada 20 (obr. 1). Ne deformalnom telese 10, ktoré je v tomto pripade totoiné s prevodni-
kovou &astou 12 si vytvorené dotykové plochy 11, ktoré sli¥ia na prenos meranych s1l z upi-
nada 20 na deforme¥né teleso 10. Pri zataZen{ zariadenia nastéva tak pozdizna eko aj prieg-
na deformdcia deforma¥ného telesa 10, resp. prevodnfkovej ¥asti 12. Velkost priednej defor-
mdcie, ktord je umernd velkosti mersnej sily, sa registruje snimadom 20. Zariadenie podYla
obr. 1 sa m8%e pouZit hlavne na meranie upinacich sIl nerota¥nych upinadov, ale aj rotad-
nych v pripade, Ze snimad 20 je umiestneny v osi rotdcie.

Na obr. 2 je zndzornené zariadenie podla vyndlezu, ktory pozostdva z tychto dasti:
deforma¥ného telesa 10, snimeda 20 a priruby 30. Na deformaZnom telese 10 su vytvorené do-
tykové plochy 11 a prevodnfkovd Zast 12. V deformad¥nom telese 10 je pomocou priruby 30 ulo-
Yeny snimad 20 s ur¥itym predpatim vodi prevodnikove] Zasti 12. Pri zatafent zariladenia
nastdva deformdcia prevodnikovej ¥asti 12 deforma&ného telesa 10, ktord pdsobf ne snimad 20.

Pri zataZen{ zariadenia sa deformdcia deforma¥ného telesa 10 prendsa do blfzkosti sni~
made pomocou prevodnikove] ¥asti 12. Na obr. 3a md prevodnikovd Zast 12 tvar péky, ktord
sa od u&inku merenyeh sil nedeformuje. Jej posunutie v axidlnom smere sa registruje snima-
Zom 20.

Pri merani upfnacich s{l za otd¥ok sa deforma¥né teleso 10 oté%a spolu s upinadom,
kym stator 40 spolu so snima¥om 20 je zabrzdeny. Tym je umo¥nené od&{tanie veYkosti mera-
nej sily bez toho, aby bolo potrebné pouZit zariadenie na prenos merenych ddajov z rotuji-
ceho vretena,

Zariadenia podla obr. 3 sa s vyhodou pou?iji na meranie upinacich sfl v pripadoch,
kedy sa upinal® pri merani otdla.

Ako snima& 20 m8%e byt pouzity &iselnikovy odchylkomer, piezoelektricky snimaé pripad-
ne induké&ny snimaéd.
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PREDMET VYNALEZU

1. Spbsob merania sfl najma na rotadnych upfna¥och zalo¥eny ne principe merania mecha-
nickej deformécie vyznadujici sa tym, Ze sa meria velkost deformdcie pruZného prvku v smere
v podstate kolmom na smer meranej sily, pridom snima¥ deformdcie je pri merani za otédok
v staticke] polohe.

2. Zariadenie na vykondvanie sp8sobu podYa bodu 1, vyznadujice sa tym, Ze deforma&né
teleso (10) je v styku aspon s jednou dotykovou plochou (11) s upinacfmi plochami (60) upf-
na¥a, pri%om deformadné teleso (10) obsahuje prevodnfikovd ¥ast (12), ku ktorej je priloZe-
ny snfmad (20) tak, %e jeho smer merania je v podstate kolmy na smer p8sobenia upinacich
sil.

3. Zariadenie podTa bodu 3, vyznadujice sa tym, Ze dotykové plochy (11) a deformadné
teleso (10) si delené.

4. Zariadenie podYTa bodu 3 alebo 4, vyznadujice sa tym, %e prevodnikovd Zast (12) je
totofnd s deformadnym telesom (10).

5, Zariadenie podla bodu 3 slebo 4, vyznadujice sa tym, Ze prevodnikovéd Zast (12) a
deforma¥né teleso (10) sy delené.

6. Zariedenie podYa bodov 3, 4, 5 alebo 6, vyznalujlice sa tym, Ze deformelné telesc
(10) obsahuje aspon jedno vybranie (13). :

7. Zariedenie podla bodov 3, 4, 5 alebo 6 a 7, vyznafujice sa tym, ¥e prevodnikovd
%ast (12) je ohranidend aspon jednou vydutou plochou (121) a aspon jednou vypuklou plochou

(122), z ktorych aspon dve si v podstate rovnobeZné.

8. Zariadenie podTa bodov 3, 4, 5 alebo 6 a 7, vyznadujice sa tym, %e prevodnikovd
ast (12) mé tvar péky.

9, Zariadenie podla bodov 3, 4, 5 alebo 6, 7, 8 alebo 9, vyznefujice sa tym, Ze sni-
ma¥ (20) je uloZeny v deformadnom telese (10).

10. Zariadenie podTs bodov 3, 4, 5 alebo 6, 7, 8 alebo 9 a 10, vyzna&ujice sa tym, Ze
snimad (20) je v deformadnom telese (10) uloZeny rotalne.

11. Zeriadenie podla bodov 3, 4, 5 alebo 6, 7, 8 alebo 9, 10 a 11, vyznadujice sa tym,
%e snimad (20) je ulofeny v podstate v osi rotécie upinada.

1 vykres
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