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{(54) Zapojeni pro méteni konvergenci a posunt

zapojeni je ur&eno pro kontinudlnf
méfen{ konvergenc{, posunu staveb, stroji
a mechanismi v obou sm&rech, p¥i poZadavku
na velky mé¥ic{ rozsah p¥i minimé&lni délce
ptistroje a na ddlkovy p¥enos naméfenych
ddajli. Podstatou zapojeni je to, Ze ve
skfini méficfho pfistroje jsou podélné
vedle sebe uloZfeny dva mé&¥ic{ segmenty,
které se v protismdru ze skiind vysouvaji,
pFifemZ na protilehlych koncich sk¥iné
jsou umistdna t¥eci{ p¥evodovd kola, kterd
jsou v z&bdru s méficimi segmenty. S po-
tenciometrl, spojenych s p¥evodovimi koly,
jsou analogové signdly prost¥ednictvim
ptenosového systému vedeny do dispeer-
ského centra.
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Vyn&lez se tgk& zapojént pro mé&feni{ konvergenc{ a posunid v okol{ dilnfch a8l a v ostat-"
nich podzemnich prostoréch, vodnich a jingch stavebﬁiph dél, m&fen{ posunu a rychlosti mecha-
nismd nebo &4sti mechanismi, které sestdvd ze skfi{n&, z ni¥ se v protismdru na ob¥ strany
vysouvajf{ dva segmenty, jejichZ drédha je mEfena prostfednictvim pfevodovych mechanismi a
potenciometrického snimaciho za¥izeni, s moZnosti ddlkové registrace nam&fengch uddajd.

Ke sledovéni konvergenc{ a divergencf, posunt stavebnf{ch konstrukc{ k mé&fent posunﬁ‘
a rychlosti pohybu mechanismi byla vyvinuta né&kterd m&fici zaiffzenf. V soulasné dob& ale
chybf m&fic{ p¥istroj s méficim rozsahem nad 1 000 mm, ktery m&f{ s pfesnost{ na v§stupu
mechanické &dsti minimélné 3.10"2 pfi dodrfen{ minimdlnfho rozpéti pf¥istroje ve vy§choz{
poloze napffklad 850 mm. PouZivand zaifzenf k méfeni posund hornin, staveb nebo mechanismi
tedy nespliinuj{ poZfadavek na maximdln{ m&fic{ rozsah p¥fi minim&ln{ délce piistroje a soudasnd
nejsou opat¥ena vyrovndvacim wechanismem, ktery zabrafiuje deformaci pifstroje, jestliZe
je ukotven mezi dvEma body, které se pohybuji nejen ve sméru spojnice, ale i nap¥f&. Kon-
strukce t&chto p¥{stroji nedovoluje jejich instalaci v horizontdlnf{ nebo ¥ikmé poloze tak,
aby nedochdzelo nésledkem jejich nedostatelné stacionarity k prihybu a vibracim a tedy i
ke zkreslovédn{ nam&fengch hodnot.

V¢Se uvedené nevghody jsou odstran&ny zapojenim pro m&feni konvergenc{ a posuni hornin,
stavebnich a vodnich d&l, pohybu a rychlosti pohybu mechanismi nebo &4st{ mechanismi, které
sestdvd z m&Ficfho pfistroje, z jeho¥ skfin& jsou na ob& protilehlé strany v protisméru
vysunuty dva segmenty, svymi konci pevn& spojené sméfenymi mlsty. Segmenty jsou ve sk¥fni
vedeny vedle sebe ve dvou samostatnych vodicich drahdch v celé délce sk¥ind., Vodici drdhy
obou segmentii jsou tvo¥eny na jejich vn¥jsSich strandch vodicimi plochami uvnitf vlastni
skf{né a svymi vnit¥nimi pfilehlymi stranami jsou vedeny nap¥iklad loZigky, kterd jsou mezi
nimi v jedné rovin& v podélné ose skfin& umistZna v n&kolika mfstech. Na obou protilehlych
stranich skfiné jsou ddle umistény dva pfevodové mechanismy, pfifemZf kafdy z nich prost¥ed-
nictvim pfevodového kola a potenciometru je spojen s jednotlivymi segmenty, se kterymi jsou
pfevodovd kola v z&b&ru. Na pfevodovd kola jsou napojeny viceotdfkové potenciometry.

V¢hody zapojen{ pro méfen{ konvergenc{ v okol{ dilnfch d&l a v ostatnfich podzemnich
prostordch, posund stavebnich dél a mechanismt podle vynédlezu, spo&fvajf{ zejména ve vhodné
skladbd mechanickych prvkd, které umoZnujf{ p¥i minimélnf délce pfistroje vyuZitf maximélnfho
mé¥ictho rozsahu. Toho je dosaZeno dvojitym teleskopickym mechanismem, kdy se z jedné sk¥fné
v protisméru vysouvajf{ dva segmenty, jejich% podélny posun je snfmén dvéma pfevodovymi mecha-
nismy umisténymi na dvou protilehlych koncich sk¥ind. Timto FeSenim se dosahuje stoprocent-
ntho zv&tSenf mS¥icfho rozsahu p¥i stejné délce p¥istroje oproti jingm typdim konvergometri.
Zapojenf vyhovuje nejen pro pf{pady, kdy dochéz{ k posunu mezi dv&ma body v jejich spojnici,
ale i k jejich p¥{¥nému posunu. PF{stroj je na obou koncfich opatfen vyrovndvacimi hlavami,
které dovolujf p¥f&nou vfchylku n&kterého z mé&¥enych bodld, na které je p¥ipevndn, a¥ o 700 mm.
zapojenf vyhovuje pro mé¥en{ jemnych vibrac{, posuni a také rdzd, které vznikajf{ napfiklad
pfi horskych ot¥esech. P¥fstroj je opatfen specidlnim tfecim pfevodem se zvé&tfenou stykovou
plochou pfevodovych prvkd, pfevodové kolo je do podélné klinové dréZky, ktexou jsou opatfeny
mé¥fcf{ segmenty, dotladovéno listovym perem s moZnost{ zmény velikosti pZ¥itlaku. P¥i p¥ipad-
ném vyrazném rdzu pak ve vdt3ind pffpadd nedojde ke znehodnoceni pfevodového mechanismu
oproti nevfhodém zubového pFevodu pouifvaného u n&kterjch stévajfcifch typld konvergometrd,
ktery nemife v takovych extrémnich situacfich vyk&zat 24dny prokluz a jeho ozubeni je pak
znehodnoceno. Tvarovy t¥ecf pfevod jehoZ pfevodové kolo je vyrobeno z materidld s vhodngm
koeficientem t¥enf, také nevykazuje £4dné zkreslenf p¥i mé&fenf nap¥fklad vibracf, oproti
zubovym pEevodovim mechanismim se samodinnym vymezovénim vdl{ pomoc{ pruiny. P¥i vibraci
u nich prufina nezabrénf aby zuby pfevodového kola v rozsahu vyrobn{ tolerance, nekmitaly
mezi sté&nami zubd h¥ebenu, a tak n&sledkem nevymezené vyrobni tolerance dochdz{ p¥i mdfeni
vibra&nfho pohybu, nebo p¥i ndhlé zm&n& sméru pohybu ke zkreslenf naméfenych ddajd préveé
o hodnotu vile vf§robnich toleranci. ProtoZfe zapojenf ¥e3$f m&¥eni konvergenc{ a posuni elektro~
mechanicky, je moZné vyuift pomoci pfenosového systému délkov¢ plenos namdfenych ddajd
do dispederského centra, napffklad na po¥fta&, displej, s moZnosti vyuZit{ sv&telné nebo
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zvukové signalizace se stanovenim p¥edhavarijnich a havarijnich mez{. Pfesnost m&feni na
v{stupu mechanické Eésti je 1.10-2, pfesnost registrace nam¥fenych Gdajd v dispelerském
centru je z4visl4 na kvalité a druhu pF¥enosového systému. Dimenze konstrukce p¥istroje ho
dovoluj{ instalovat i ve vodorovné nebo ¥ikmé poloze, ani# by dochdzelo k jeho prihybu nebo
pruZenf{. Vzhledem k velkému méficimu rozsahu pfistroje ho lze poufft k m&¥en{ posunu nebo
okamZfité rychlosti stroji a mechanismi, nap¥iklad plnoprofilovych razicich stroji v podzemi.
P¥i pouZit{ spojovacich prvkid, ndstavcl a pojistnych ndstavcd zapojenfi vyhovuje jako klasicky
konvergometr s moZfnosti rozepfen{ mezi dvéma body vzddlenymi od 970 do 6 000 mm.

Zapojen{ pro m&fen{ konvergenci, posuni staveb, mechanismi, posunu &4st{ mechanismi a stroj,
je tvo¥eno m&ficim pfistrojem 1. Ze sk¥iné& 2 m3ficiho p¥istroje 1 jsou na ob& protilehlé strany
vysouvény segmenty 3 a 4. Konce segmentd jsou pfipojeny k mé&fengm mistim 5 a 6. Segmenty 3 a 4 jsou
ve skfini 2 vedeny vedle sebe v samostatnfch vodicich drahdch v celé délce skiin& 2. Segmenty 3a
4 se ze sk¥i{n& 2 vysouvaji v protism&ru a jsou ve skfini 2 vedeny jednak o jej{ vnit¥nf
protilehlé vodici plochy 7 a 8, jednak svymi pf¥ilehlymi vodici{mi plochami 9 a 10 prostfed-
nictvim nap¥iklad loZisek 11 uloZenych v né&kolika mistech podélné€ s osou sk¥fin& 2 v rovin&
rovnob&#iné s vodicimi plochami 9 segmentld 3 a 4. Pfevodové kola 13 a 14 umfst&nd na proti-
lehlych strandch i na protilehlych strandch sk¥iné 2, jsou v z&béru se segmenty 3 a 4 pro-
stfednictvim klinovych drdZfek 15 a 16, kterymi jsou segmenty opatfeny. Pfevodové kola 13
a 14 jsou do zdbéru v drdZfkdch 15 a 16 dotlalovéna nap¥iklad listovymi pery 17. Dridk 18
viceot&tkového potenciometru 28 je soufasnd i drZdkem h¥idele p¥evodového kola 19, kterd
se ot4&{ na loZisk4d 20. Hifdel 19 pfevodového kola 13 je s potenciometrem 28 spojena prost¥ed-~
nictvim spojky 21. Krajnf polohy celkového rozsahu m&fen{ jsou vymezeny dorazovymi koliky
25. Pfevodové mechanismy jsou zakrytovény kryty 26. Konce segmentd 3 a 4 jsou osazeny vyrov-
névacimi klouby 27.

Méfic{ pfistroj 1 se prostfednictvim vyrovndvacich kloubl 27 pfiZroubuje ke kotvicim
ty&im nebo nistavcim, které jsou pevnou souldsti pfipojovacich mist 5, 6 m&fen{. Po p¥ipojeni
se vyrovndvaci kloub 27 zafixuje. KdyZ dojde ke konvergenci nebo divergenci, vysuvné segmenty
3 a 4 se posunou. Délka posunuti je pfevedena na ot&&ivy pohyb pfevodovych kol 13 a 14 a
tim i na potenciometry 28. Vysuvné segmenty 3 a 4 se vysouvajf vidy v protisméru a klouZou
po loZiscich 11 a 12, které jsou nasazeny na hffdeli 24 loZisek.

PREDMET VYNALEGZU

1. Zapojeni pro m&¥eni konvergenci{ a posunll v okolf{ dilnfch d&l a v ostatnf{ch podzemnich
prostordch, vodnich a jinfych stavebnich d&l, nebo mechanismi, sestdvajici{ z m&Ficfho p¥istro-
je, jeho% protilehlé strany jsou pevné spojeny s m&€Ffenymi mfsty, vyznafené tim, ¥e ze sgk¥iné&
(2) m&¥iciho p¥istroje (1), jsou na ob& protilehlé strany vysunuty dva segmenty (3) a (4),
jejichZ konce jsou pFipevné&ny k m&fenym mfstdim (5) a (6), p¥ilemZ segmenty (3) a (4) ve
sk¥fni (2) jsou vedeny vedle sebe v samostatnych vodicich drahach v celé délce sk¥in& (2).

2. zapojeni podle bodu 1, vyznalené tim, %e segmenty (3) a (4) jsou ve sk¥fni (2) vedeny
svymi protilehlymi vodicimi plochami (7) a (8) o sté&ny sk¥in& a p¥ilehlymi vodicimi plochami
(9) a (10) jsou vedeny napifiklad loZisky (11) a (12) umist&nymi v jedné rovin& v podélné
ose sk¥ind (2) v ndkolika mfstech, mezi segmenty (3) a (4):

3. Zapojenf podle bodu 1, vyzna¥ené tf{m, ¥e pfevodova kola (13) a (14), umist&néd na
protilehlych koncich i na protilehlych strandch skiiné (2), jsou v z&béru se segmenty (3)
a (4) prostfednictvim podélnych klinovych drdZek (13) a (16), kterymi jsou segmenty opat¥fe~-
ny, pridem% jsou pfevodovd kola (13).a (14) do z&b&ru se segmenty (3) a (4) dotlalovéna
nap¥{klad lisovymi pery (17).
2 vykresy
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