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URZADZESTE DO POMIARU I RBJBSTRACJI PARAMETROW PIZYCZNYCH MIBNNI
EONCZYN LUDZKICH

Przedmiotem wynelacku jest urzqdsenie 4o pomiaru 1 rejesatracji parametréw fisycznych
migéni kodczyn ludgkich w warunkach statyosnych 1 ’d.jmiomyoh. Jest ono oparte o zasade
przeivarzania parametréw fizyornych migéni na sygnaly elektryozne, proporcjomalne do sily,

predkodci kqtowe] i przyspieszer. Sygnaly te podleaajq analigie i rejestracji w rejestra-
torze szybkich przebiegdw.

Znane jest zblifone urzgdzenie do pomiaru parsmetréw fizycznych migéni kofczyn ludz-
kich produkcji USA pod nazwg CYBEX II, pray pomooy ktérego moina zmierzyé 1 zarejestrowaé
momenty ®siX migéniowyoh kofczyn osiowieka przy ruohu izokimetycznym ¢ mosliwoscig nastae~
wiania résnych wartosci predkosci.

Niedogodnodoia techniczng tego rozwigsania jest brak moiliwofoi pomiaru momentéw
81X migéniowych prsy stalym, niesaleinymz od predkodci oporze ruchu, bedgoya nastawialnym
parametrem. Urzgqdzenie to nie pozwala takie na eliminacje¢ zmiennego ramienia sily migé-
niowe], ktérego wielkodé zalesy od kgts w stawle. Niedogodnosé ta w prsypadim potrzedy
uzyskanie charakterystyki P /v/ stwarsa konieomnosé dohtkmch przelioczed dla kasdego
puhktu uzyskanej s pomisru ocharakterystyki.

' Celem rozwigzania wedXug wynalaskn jest wumosliwienie prowadsenia pomiaréw i rejes-
tracji parametréw fizyosnych migéni koficsyn ludzkich W warunkach saréwno statyosnyck
Jek 1 dypanicemyock, prsy isokinstyecsnym lub staXooporowym realisowanin badad v waruikach
dynasiki. . _

Iototy reozwigzenia wedlug wynslazku jest konstrukejs ursgizenia do pomisxu 1 rejea-
tracji paremetréw fisyomych migéni kofozyn lmdskich. Ursgdsenie skiads sig s rauy
i ngstewialnege fotels, saviere déwignig wypoweiong w oparcis &le dienl lub stopy, ktéra
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jest polgczona z uolyskowang oslig. Do osi przymocowens Jest krazywka kospeusujgca i po=:
tencjometr mierzgqcy kgt obrotu dfwigni. Ba k:rzywkﬁ Jest nswinicta elastyczna nlerczcligg-
liwa linke, zamocowana Jednym kaficew Go krzywu 6 drugim do krasks progrematdra obelgief.
W szereg z linkg jest wpiety dynam_ne tr, & ktdérego sygnaly elekirycane, poprzez wzmac-
niacz-analizator, sg podawanc do re;jestratora gzybkich przebiegdw. Do tege r&jee’aratora
poaava.ny jeat réwnies sygnar elektryczny z potenojemetru poprzes wemssnlacs-asalizator.
Programator obcigled sawiera hamules terosowy 2z elekiromegneiyoznym zespolem wykomvoéym,
zasilanym z automatycznego ukiadu regulacji, sterowanege w pgtlach sprzgéenia zwrotnego
g czujnika predkodocl, zamocowanego do osi heam:lce tarczo¥ego orazs £ czwjnika tensome~
trycznego, zamocowanego do dZwigni klocks hammles terczowego. Programa.tor obcigZed Jest
wymienialny 1 reocznie nastewialny.

Urzgdzenie do badania 1 rejesiracji parametrdéw fisycznyoh migéni koxiczyn ludzkich
vedzng wynalaskn jest bl:l.zej objeasnione w prayktadzie wykonanie ne rysuniku, na kidrym
fig. 1 przedstawis schematycznie stanowisko pomiarowe wraz s blokewym ukiadem poigozed
elektrycznych, a £ig. 2 programator obciqfed wras z blokowym ukXadem poxgozerl elek~
tryocznych. B .

W ramie 1 jest umocowane przesuwnie nastawialune kgtowo, sledzenie 2 orag, réwnies
przesuwnie regulowane oparcie 3. Do ramy 1, z moiliwosocigq pionowe] i poziome) regulacji
pozogenia oraz blokudy w dowolnym punkole, Jest umocowana kraywka l:ompensa,cyjna 4 wraz
ze sprzgenigtq z nig na wspélnej uzotyskowanej osi déwignia oporqu,ca 5 o regulowznej
diugosol, orag potencjometrem pomiarowym 6. Ea koficu dféwigni oporujgcej 5 jest umocowana
poprzeczka oporowa 7, ktéra jest wymienna w gzaleinofci od badanej oczgsci kodozyny
-ludzki.dj. Krzywka kompensujgca 4 jest wymienialna i kompensuje smmiany ramienia sity
migidniowej, towarzyszqce] zmianie kgta stewowego przy réimych obarakterystykach zmiany
tego ramienis dla réimysh stawsw. Jest ona sprzegnieta s programatorem oboigierl 8 przy
pomooy elastyczme] nierozciqgliwej linki 9, £ ktérg w ssereg jest wpiety dynamometr 10
przetwarzajgqoy wielkoSé naprgZenia linki 9 na sygnat elektryczny. Sygnat ten poprzez
wzmecniacz-analizater 11 podawany jeat do rgjeatmtora szybkich prrzebiegéw 12. Réwno-
©ozednie sygnak z potencjometru 6 poprzez wzmacnmiecz-analizator 11, gdzie zostaje '
rozdzielony na trsy réine sygnely a misnowicie: wielkofoi kgta obrotu dfwigni oporujgce}
5, Jed pred.koéc:l. kqto'ej orag .przyéplesged dla catego gzakresu zmiany kata, sg podawane
do rejestratora szybkich przebiegdéw 12.

Programator obcigserd 8 skrada sig z krqika 13 zamocowanego do uXoiyskowanej osi 14, -
na ktérej zemccowans Jest réwniez tarcza hamlcpwa 15 oraz czujnik predkosci 16. Tarcza
harmlcowa 15 jest hamowana przez klocki hemulcowe 17 docisksne przez dfwignie 18 elektro-
magnesem 19. Na dfwigni 18 jest umieszczony czujnik tensometryczny 20, mierzgcy opér
tarczy hamulcoweJ 15. Sygnaty elekiryczne z czujniks predkosci 16 1 czujniks tensome-
trycznego 20 eg podawesne do a.utomatycmegb uk¥adu regulacji 21, ktéry poprzez elektro-
magnes 19 steruje silg dooisku klockéw hamulcowych 17 do terczy hammlcowej 15, a tym
samym steruje wielkodcigq momentu hamujacego elektremagnetycznego hemuloe tarcsowego
w pgtn sprzedenis zwrotnego. Programator obcigier 8 jest wymienisluy i nastawialny
recznis dla okreslonezo Wymaganiemi programm badsnia.

Urzgqdsenie wedlug wynalasku posiaeds szereg istotnych zuet. Jest uniwerasalne dla
calezo szeregu prowadzonych badafl. Pozwele na pomiary i rejestracle z begpodrednim:
odozytem nastepujgcych parametréw fizyczanych zgineozy 1 prostowniksw kofczyn ludzkich:
uomentéw sil migdniowych dla ca2ego zakresu zmian kqtéw w stawach kovozyn w warunkach
statycznyoh, momentéw six migdniowych lub siX migéniowyoh prey izokinetyoznym ruchu
w calym gzekresie zmlan katéw w stewach kofozyn gérmych 1 delaych z mosliwosciq zada~
wanie réinych wartofoi predkofci, bedgee) stelyn paremetrem ruchu, momentéw £i2 migh-
nfowych przy sta2ym oporze ruchu w calym zakreelc zmian kgféw w stewsch koficsyn
s motliwofolq gadawenia réinych wertocsoi operu, bedsoegs steiym i niezaleirym od
predkoscl parametrem ruchu. '
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1. Urzgdzenie do pomiaru i rejeatracji perumetrdéw fizycznych mlesni kodeayn iudzkich,
skzadajgce £l¢ & ramy 1 nastawialnego fotels, etnamienne t y B, &8 zswiera dMgn
nig oporujgeg /5/ wyposaiong w opercie dla dxoni lub stopy poigqezong 2 oslg, do ktérs)
Jest preyscoowana krzywis kompensujgos /4/ 1 potencjometr /6/ mierzgey kat obretu déwignd
opexujgqee) /5/, a na krzywke kompensulacq /4/ rawinigta jest nisrozciggliws linka /9/ za-
mocowana jednym koficem do krzywki kompensujgcej /4/, a drugim do krgika /13/ programators
obeigzed /8/, przy czym W szereg z linkg /9/ jest wplety dynamometr /10/, z kidrego
aygealy elektryomme poprzez wzmacniacz-snalizator /11/ sg podawane do rejestratera
szybkich przebiegdw /12/, do ktérege jest rdéwnlez podawany sygnal z potemcjomeiru /6/
poprzez wzmacniacz-snalizator /11/, podozas gdy programator obecigied /8/ zawioralgey
gnany hamulec tarczowy £ elektromagnetycznym zespolem wykonawczym Jest zesziluny z autow
matycznego ukisdu regulacji /21/ sterowanego w petlach sprzg¢ienia zwrotnege z czujnika
predkosci /16/ zamocowanego do osi /14/ hamulca tarczowego oraz g czujnika tenzometryoz-
nego /20/ samocowanego do dfwigai /18/ klocka hammlcowego /17/.

2. Urzqdzenie wediug zasirz. 1, znamienne t ym, fe programator cbaigied
/8/ jest wymienialny i nagtawialny recznie.
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