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(54) Za¥izeni pro uréovani vysky, vzdilenosti a sniméni profilu terénu i sypané
plané zakladacem viiéi vztaZné roviné v definovaném intervalu pod rameny

velkostroji

Zafizeni pro urdovani vy8ky terénu i sypané
pldné a vysky a hloubky jejich merovnosti vici
dané vztaZné rovind a sniméani profilu terénu
i sypané plang v definovaném intervalu pod ra-
meny velkostrojti nebo vyloZnikG vaci daneé
vztaZzné roving. K urdovani vysky, vzdalenosti
a snimani profilu-terénu i sypané pland je vy-
uZito vysildni a ‘pfijiméni kmito€toveé modulova-
nych radiolokatnich signdli. Na nosném rame-
ni, které je pFipevnéno na jedné ze stran rame-
ne zakladade, je umisténa méfici ¢ast a anténni
kyvny systém. V prostoru anténniho kyvného
systému je umisténo méfidlo dhlu vychyleni g
a nulové polohy anténniho systému a -méfidlo
elevadniho dhlu « ramene zakladade. V kabiné&
Fidide zakladade je umisténa vystupni Cast.

Podstata vynalezu viz obr. 1.
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Vyndlez se tykd zalizeni pro urovani vysky

terénu i sypané plan& a vysky a hloubky jejich ,

nerovnosti viici dané vztaZné rovin& a sniméni
profilu terénu i sypané plang v definovaném in-
tervalu pod rameny velkostrojii nebo wyloZniki
viiéi dané vztaZné rovind.

V pom&rné velkém rozsahu &innosti vyloZnikd,
napfiklad zakladacd, je zapot¥ebi dosahnout rov-
nomérného sypani plans, aby jednak bylo za-
mezeno sesuvim phdy, vzniku trhlin a tvorbs
nerovnosti, které je nutné vyrovndvat pomocny-
mi mechanizatnimi prostfedky. Sesuvy pidy
ohroZuji préci velkostroje a Casto znemoZiuji
spojitost vyrobniho procesu, ¢imZ dochdzi také
k nevyuZiti velkostroje i ztraty prostoji, pripad-
né zvygené ndklady na vyrovnavani sypané plang
vznikaji také v disledku $patné nebo Zadné vi-

ditelnosti v disledku svételngch a klimatickych.

podminek.

Kontinudlni znalost o profilu terénu pod za-
kladatem nebo velkostrojem, pfipadnd o vyice
jeho ramene nad terénem je nezbytnd jake diléi
- informace také pro metodu zji§tujici kontinual-
né dutiny p¥ed postupujicim velkostrojem, je-ii
pfedpokladaného upevndni takového zafFizeni na
rameni velkostroje. ) - :

V soutasné dob& je pro zji§tovani vySky ra-
mene vyloZniku nad terénem a p¥ipadn& pro zis-
kdni informace o profilu terénu pod zaklada-
Cem pouZivana metoda vizudlni a byly udinény
pokusy s metodami ultrazvukovou a primyslo-
vou televizi.

Nevyhodou uvedenych metod je zdvislost na
klimatickych podminkach. Je u nich omezen do-
sah vlivem silné prasnosti, de$ts, snéZeni a
u ultrazvuku i vlivem silného v&tru, Dosah ultra-
zvuku je omezen také vykonem vysilafe a po-
Zadovanou rozliSovaci schopnosti, kterd z4visi na
pouZitém kmitottu. Ten musi byt relativng niz-
ky, aby nebyl pfFili§ vysoky dtlum ultrazvukové
energie ve vzduchu. Ultrazvukové za¥izeni bylo
zaméFeno pouze na hlaSeni bezpe&nostni vyiky
ramene vyloZniku nad terénem. Priimyslovi te-
levize je zAvisld na podminkdch shodnych pro
vizudlni pozorovani, tj. prasnost, dést, snih, mlha,
kou¥, tma. K tomu p¥istupuje proti oku maly
zorny dhel, siln& zkresleny obraz a obtiZnost po-
stiZzeni nerovnosti povrchu sypané plané a te-
rénu i pfi normdlni viditelnosti.

Regeni situace tim, ¥e do blizkého okoli z4-
sypu jsou stavéni jeden aZ dva pracovnici z ob-
sluhy vyloZniku, ktefi jsou vybaveni vysilacka-
mi, je na kritické mezi bezpegnosti. prdace. Aviak
i v tomto p¥ipad& omezeni préce je shodné s di-
vody omezeni vizudlni metody.

Podstatou zndmych radiolokaCnich metod a
jejich. zplsobd urdovédni poloh vzdusnych objek-
td a vy3ek je vysilani rézné& modulované elek-
tromagnetické energie a pfijimdni odrazfi od
t&chto objektd, pfipadn& od zemd& p¥i maFeni
vySky. Mé&feni vysky k zemi z letounl je obvyk-
le provadéno vySkoméry, jejichZ podstatou je
vysildni a pFijem zpravidla kmito¢tové modu-
lované elektromagnetické viny.

Systém vySkomérdi wmoZiiuje zplsob méFeni
vy3ky, tj. vySky leticiho objektu nad terénem a
nerovnostmi, - zpfisobenych lidskou &innosti.
Tento zptisob vSak neni vhodny pro statickd mé-
Feni ve velkolomech p¥i t&8¥b& uhli nebo skryv-
ky pomoci velkostroji. Takové vyskom&ry jsou
koncipovény tak, aby byl sniman povrch zemd
v Sirokém rozsahu za dfelem zjisténi st¥edni
hodnoty vy$ky, kterd neni ovliviiovdna nerov-
nostmi, které vznikly v disledku lidské &inno-
sti jako jsou budovy, t&¥ebni ipole, atd. Navic
tyto vyskomé&ry jsou setrvaéné, to znamena, Ze
nereaguji na rychlé zmé&ny, které by mohly zpt-
sobovat diléi nerovnosti p¥i rychlém pohybu ob-
jektu, na-némz je vy$komé&r umistén.

Uvedené nevyhody odstrafiuje zafizeni pro

uréovani vySky, vzddlenosti a snimdani profilu

terénu i sypané pland zakladatem vidi vztaZné
roving v definovaném intervalu pod rameny vel-

kostrojti, k ¢emuZ je vyuZito vysilani a p¥ijima-

ni  kmito¢tové modulovanych radiolokadnich,
signalli podle vyndlezu, jehoZ podstatou je, Ze
na nosném rameni, které je p¥ipevn&no na jed-
né ze stran ramene zakladafe a zpfedu od jeho
konce je umisténa mé¥ici ¢ast a anténni kyvny

" systém, prifemZ v prostoru anténniho kyvného

systému je umisténo mé&ridlo dhlu vychyleni g8
a nulové polohy anténniho systému a mé&¥Fidlo
elevatniho thlu 4 ramene zakladade. V kabing
Fidice zakladafe je umisténa vystupni &ast.
K soutasnému méieni a sledovéni situace na te-
rénu oboustranng ramene zakladade je zafizeni
tvofeno dv8ma nezavislymi zafizenimi uloZeny-
mi na pravém nosném rameni a levém nosném
rameni a pravd i levd vystupni ¢éast jsou umisté-
ny v kabin& Fidide zakladade. ' '

Zatizeni podle vyndlezu, na rozdil od jinych
radiolokacnich kmitodtové modulovanych me-
tod, umoZiiuje méfeni vysky a tvaru terénu v de-
finovaném intervalu délky snimaného profilu
viiti dané & zvolené vztaZné roving, to je jeji
vzdalenosti ¢i vySce. VztaZnou rovinou na sypa-
né plani je ta C¢ast terénu, vadi jeji¥ vyskové
drovni je poZadovdno sypani horniny do stano-
vené vysky v profilu sypané plang.

Vyhody za¥Fizeni pro urdovani vysky, vzdale-
nosti a sniméni profilu terénu i sypané plang
zakladadem vGGi vztaZné rovingd v definovaném
intervalu pod rameny velkostrojii podle vynéle-
zu spodivaji v ziskdvani adekvatni a spolehlivé-
informace o situaci na profilu sypané plang,
pfiemZ tato informace je spolehlivd ziskdvana
v kaZdé roéni a denni dobg, za sniZené viditel-
nosti a v nepfiznivych atmosférickych podmin-

‘kédch jako je mlha, vitr, dést, snéZeni. Zarizeni

podle vyndlezu pak umoZiiuje mé&fit vysku ra-
mene zakladade nebo velkostroje kolmo k po-
vrchu sypané plang vzhledem k dané &i zvolené
vztaZné roving; indikovat a hlasit nebezpetnou
vySku ramene zakladade podle pfedem nastave-
nych poZadovanych hodnot jak viéi vztaZné ro-
ving, tak i prostou vysku; méfit vzddlenost kon-
ce ramene velkostroje k libovolnému dominant-
nimu bodu v dosahu radiolokdtoru; snimat tvar




terénu i sypané plané v daném infervalu profilu’

pod ramenem velkostroje a méfit vySky nerov-
nosti vidi vztaZné roviné, a to nerovnosti kon-
kavnich &i konvexnich. Za¥izeni umoZiiuje v pfi-
padd sypané hromady zésob urcit podéiné roz-
méry, vysku vi&i vztaZné roving a zaznamenat
jeji tvar ve zvolenych profilech, coZ umoZiiuje
odhadnout objem zasob uloZenych v hromadé.

Ridi¢ zakladafe na zdklad¥& ziskanych udaji
v &iselném tvaru, poplipadd i ve tvaru reliéfu
na registraénim zafizeni, ziskdva integrovanou
informaci o stavu zakladky. MaZe tedy pohybem
ramene velkostroje nejen zabezpecit posun a Fi-
dit proces zakladky, ale téZ predikovat tvar te-
rénu v okoli, ve kterém chce zakladku proveést.
Zménou dhlové polohy ramene vyloZniku ve ver-
tikalni rovind pak miiZe FeSit zakladani podle
technologického postupu. Vyhody vyuZiti zaFize-
ni podle vyndlezu se projevi ve sniZeni nédkladl
na vyuZiti pomocné mechanizace, v zaji$téni
trvalé a plynulé Cinnosti vyloZnikl a velkostro-
ji a tim i zvySeni plynulosti vyroby za pfed-
pokladu bezpetnosti za¥izeni a bezpecnosti
préace.

P¥iklad konkrétniho provedeni zaFizeni pro
urdovani vysky, vzdalenosti a snimdni profilu
terénu i sypané plang zakladatem viéi vztaZné

roving v definovaném intervalu pod rameny vel--

kiostrojit podle vyndlezu je zobrazen na vykre-
sech, kde ma obr. 1 je blokové schéma zafizeni
pFi uspofddani na jedné ze stran ramene vyloZ-
niku a na obr. 2 je uspofddani p¥i pouZiti dvou
samostatnych zafizeni ma jednom rameni vy-
IOZniku.

U za¥izeni pro urdovani vySky, vzdalenosti a
snimani profilu terénu i sypané plané zaklada-
tem je vyuZito vysildéni kmitoCtové modulova-
nych signaldl k povrchu zemé a pfijimani odra-
Yenych signalit od nerovnosti povrchu terénu
a sypané plang. : .

ZaFizeni sestdvd z mébici &asti A, anténniho
kyvného systému B, mé&fidla C, thlu vychyleni g
a nulové polohy anténniho systému 86, m&fidla D
elevatniho Ghlu ¢ ramene 29 zakladale a vy-
stupni ¢asti E. :

MéFici cast A, ktera je umistdna na nosném

rameni 31 na jedné ze stran ramene 29 zaklada-

¢e a vpfedu od jeho konce je tvofema vysilaci
anténou 1, pfijimaci anténou 2, vysilatem 3,
piijimatem 4 a vyhodnocovacim blokem 5, p¥i-
tem¥ vysilaci anténa 1 a p¥Fijimaci anténa 2 tvo-
i anténni systém 6. Na nosném ramenu 31 je
~dale umistén anténni kyvny systém ‘B, Ktery je
tvofen motorem 7, pfevodem 8 motoru 7 a nos-
nou hiideli 9 a zajiStuje kyvani anténniho systé-
-mu 6, tvofeného, vysilaci anténou 1 a pfijimaci
anténou 2 vzhledem k zemskému povrchu v roz-
mezi Ghlu 8. Vychyleni anténniho systému . 6
v rozmezi thlu g8 je m&Feno mé¥idlem C dhlu vy-
chyleni § a nulové polohy, které je umist&no
v prostoru anténniho kyvného systému B a se-
stavd ze snimace 10 thlu vychyleni g8, pfeviodu
12 snimace 10 Ghlu vychyleni g a nulového spi-
nate 11, ktery vytvafi elektricky signal v oka-

mZiku kolmého postaveni amténniho systému 6
vadi zemi, p¥icemZ elektrické signdly ze snima-
te 10 dhlu vychyleni g z mulového spinale 11
jsou pfivadény do procesoru 13 vystupni Casti E.

Msé&tFidlo D elevacniho dhlu ¢ ramene 29 za-
kladate sestavd ze snimace 21 elevatniho thlu
o, pFevodu 23 snimade 21 a &islicového displeje
22 elevatniho dhlu . Cislicovy displej 22 ele-
vatniho Ghlu ¢ je umistén v kabing Fidie za-
29 zakladale nebo v prostoru anténniho kyvné- -
ho systému B, nebo anténniho systému 6 tvofe-
ného vysilaci 1 a piijimaci anténou 2. Méfidlo D
elevatniho tdhlu ¢ m&Fi hodnotu elevatniho
fihlu ¢, kterou jednak &iselnd indikuje na Gisli-
covém displeji 22 elevatniho dhlu «, a jednak
zavadi do procesoru 13 vystupni Casti E, kde
jsou Gdaje méfenych vySek a vzdélerosti kori-
govany vzhledem k hodnot& elevatniho tGhlu ¢

" ramene 29 zakladade.

Vystupni Cast E, kterd je umisténa v kabing

fidite zakladate, sestdvd z procesoru 13, kon-

trolniho bloku nebezpetné vysky 14, zavadéce
nebezpetné vysky 15, indikdtoru nebezpelné
vysky 16, vyskového zavad&fe 17, ddlnovySkové-
ho &islicového displeje 18, zobrazovaciho disple-
je 19 a relé 20. ’

Z vysilaCe 3 je linedrné modulovand vysoko-
frekventni energie vedena do vysilaci antény 1,
odtud je vysilany signal 25 wvysildn smérem
k profilu terénu 28. OdraZeny signdl 26 spolu
s vazebnim signdlem 27 je pFijiman p¥ijimaci
anténou 2, ddle zpracovavan v p¥ijimaci 4 a vy-
veden do vyhodnocovaciho bloku 5, kam je také
pfiveden synchronizaéni signdl z vysilace 3.
Z vyhodnocovaciho bloku 5 je zpracovany sig-
nal, jehoZ nap#tova troveil je jiZ rovna vy3ce
nebo vzdalenosti radiolokétoru od zemé&, veden
do procesoru 13, kam je zavedena také infor-
mace o nulové poloze ,0“ nulového spinafe 11
anténniho systému 6 a jeho vychylky v ahlu g
pomoci snimace 10 Ghlu vychyleni §.

V procesoru 13 je ziskdn korigovany signal,
ktery je veden na zobrazovaci displej 19, kde je
profil terénu 28 analogové zobrazen a soutasné
je vyska nebo dilka zobrazovdna na dalnovys-
kovém displeji 18. Korigovany signdl z proce-
soru 13 se zavadi do kontrolniho bloku nebez-
peéné vysky 14, do které se pomoci zavad&de

" nebezpetné vysky 15 pfednastavi jeji poZadova-

na hodnota. V piipadé shody pfednastavené po-
%adované hodnoty mebezpetné vysky s pfivede-
nym korigovanym signdlem je nebezpetnd vys-
ka indikovama akusticky ¢&i svételné indikato-
rem nebezpefné vySky 16 a Ciseln& zobrazena,
pfitem? je soutasn& zapnuto relé 20, které Fidi
samodéinné zastaveni pohybu ramene 29 zakla-
dade.

Kolmé vzdalenost k zemi, to je vySka nad zem-
skym profilem je mé&fena v p¥ipads, je-li nulovy
spina¢ 11 v poloze ,0“ a je-li toto mé&Feni vysky
povelovym signdlem vyZadano. Hodnota vysky
je pak zobrazena na dilkovySkovém d&islicovém
displeji 18.



P¥i poZadavku vyrovnadvani sypané plan& na
aroveli vySky stanoveného mista terénu, je toto
urCené misto oznafeno nazvem vztaina rovina
24. V takovém piipad& se nejprve zmé&¥i vzdale-
nost ke vztaZné roving 24, pfi¢emZ je soucasné&
snimadem 10 Ghlu vychyleni g tento dhel méren.
VySkovym zavad&fem 17 a mé&fFidlem C dhlu vy-
chyleni 8 a nulové polohy se zmé&¥ené hodnoty
ke vztaZné roving 24 zavedou do procesoru 13.
Pak zafizeni mé&¥i vSechny dalii hodnoty a zo-
brazuje profil terénu 28 na zobrazovacim disple-
ji 19 vGa&i vztaZné roving 24, to je udava, o kolik
troveni vztazné roviny 24, coZ je pFedevS§im po-
Zadovdno pro rovnomsrné sypani horniny na
pléani.

‘PFi poZadavku soutasného sledovani situace
.ha sypané pldni oboustrannd ramene 29 zakla-
date je zafizeni vytvofeno ze dvou vzdjemné
nezavislych zafizeni pravého a levého, jejichZ
stranové oznaceni je chdpano v pohledu.ve sm&-

ru pohybujiciho se pasu s horninou a je zobra-
zeno na obr. 2. '

Rameno 29 zakladaCe je opatfeno dv&ma nos-
nymi rameny, to je pravym nosnym ramenem 31
a levym nosnym ramenem 32, Na kaZdém rame-
nu 31 a 32 je umist&na mé&Fici dast A, anténni
kyviy systém B, méFidlo € thlu vychyleni g
a nulové polohy anténniho systému 6 a mé¥idlo
D elevacniho thlu ¢ ramene 29 zakladade. Tyto
jednotlivé casti uloZené na pravém nosném ra-
menu 31 m&¥i a zobrazuji pravy profil terénu 33

‘a Casti uloZené na levém ramenu 32 mé¥i a zo-

brazuji levy profil terénu 34. Prava i leva vy-
stupni ¢ast E zaFizeni jsou umistdny v kabind
tidite zakladade.

Obé zafizeni, to je pravé i levé, pracuji na
sobé& zcela nezavisle vetn& rytmu kyvani antén-
niho Kyvného systému B, umist&ného jak na pra-
vém nosném ramenu 31, tak i na levém nosném -
ramenu 32, kiery viak pro p¥ipad eliminace ne-
Zadoucich vibraci v didsledku kyvani mtZe byt
vzdjemné vhodng Fizen.

PREDMET VYNALEZU

1. Zafizeni pro uréovani vysky, vzdalenosti a
snimani profilu terénu i sypané plan& zaklada-
¢em vici vztaZné roving v definovaném interva-
lu pod rameny velkostrojfi, k ¢emuZ je vyuZito
vysilani a prijiméni kmito€tov& modulovanych
radiolokaCnich signéld, vyznafené tim, %e na
nosném ramenu (31), které je pFipevn&no na
jedné ze stran ramene [(29) zakladade a vpFedu
od jeho konce je umist&na mé&f¥ici dast (A) a
anténni kyvny systém (B]), pfiemZ v prostoru
anténniho kyvného systému (B) je umisténo mg-
Fidlo (C) uhlu vychyleni g a nulové polohy an-
ténniho systému (6) a mé&fidlo (D] elevatniho
uhly ¢ ramena (29) zakladae a v prostoru ka-
biny Fidi¢e zakladaCe vystupni ¢ast (E).

2. ZaFizeni podle bodu 1, vyznalené tim, Ze
mérici ¢ast (A) je tvofena vysilaci anténou (1),
piijimaci anténou (2), vysilatem (3}, pfijima-
¢em (4) a vyhodnocovacim blokem (5), pfitem#
vysilaci anténa (1) a pfijimaci anténa (2) tvofi
anténni systém (6.)

3. ZaFizeni.podle bodu 1, vyznadené tim, Ze
anténni kyvny systém (B) sestdva z motoru (7],
p¥evodu (8) motoru (7) a mosného hf¥idele (9).

4. Zafizeni podle bodu 1, vyznﬂay\éené tim Ze
m#¥idlo (C) dhlu vychyleni g a ‘nulové polohy
anténniho systému (6) sestdvd ze snimace (10)
thlu vychyleni 8, pfevodu (12) snimade (10) a
nulového spinace (11) k indikaci vodorovné po-
lohy anténniho systému (6).

5. Zaftizeni podle bodu 1, vyznafené tim, Ze
méfidlo (D) elevatniho dGhlu ¢ ramene (29) za-
kladade sestdva ze snimace (21) elevadniho dhlu -
o, P¥fevodu (23] snimace (21) a éislicového dis-
pleje (22) elevatniho dGhlu g, pFi¢emZ snimad
(21) s pFfevodem (23) je umist&n v prostoru an-
ténniho systému (6) nebo v prostoru anténniho
kyvného systému (B), nebo v t&Zi§ti ramene
(29) zakladade a €islicovy displej (22) elevad-
niho dhlu g, je umist&n v kabiné Fidide zakla-
dace.

6. Zafizeni podle bodu 1, vyznaCené tim, Ze
vystupni ¢ast (E) sestavd z procesoru (13) pro
zpracovadni méFenych a zavedenych informaci,
kontrolniho bloku nebezpe&né vysky (14), zava-
dé&de nebezpetné vysky (15]) pro jeji pfednasta-
veni, indik&toru nebezpeimé vysky (16], relé
(20) pro Fizeni samofinného zastaveni pohybu
ramene (29) zakladade, vySkového =zavad&ce
(17) pro zavedeni vy$ky nebo dalky vztaZné ro-
viny (24), dalnovySkového &islicového displeje
(18) a zobrazovaciho displeje (19) pro zobra-
zeni profilu terénu (28).

7. Zafizemi podel bodli 1 aZ 8, vyznadené tim,
Ze k souCasnému mé&fFeni a sledovani situace na
terénu oboustrann& ramene (29) zakladade je
za¥Fizeni tvofeno dv&ma nezdvislymi zafizenimi
(A, B, C, D) uloZenymi na pravém nosném ra-
menu (31) a levém nosném ramenu (32), p¥l-
¢emZ prava i levd vystupmi €&st (E} jsou umi-
st&ny v kabing& Fidi€e zakladace.
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