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Zapojeni snimadi pro zjiSt'ovini priichodnosti plice v lisu na hranolovité baliky

Oblast techniky

Technické fedeni se tyka okamzité priichodnosti materidlu lisem na hranolovité baliky, Ze znamé
polohy stroje a okamzité priichodnosti pice, Ize vytvofit vynosovou mapu, jez je dilezitym prv-
kem v systému precizniho zemédélstvi.

Dosavadni stav techniky

Systém kontinudlniho vaZeni materialu na dopravniku pomoci dynamometru je znam jiz dlouhou
dobu. To dokladd napf. patent US 3,478,830 Conveyor belt weighing system z roku 1969
(Levesqe 1969), ktery popisuje zakladni princip tohoto méfeni a vznai pfisluiné naroky. Dalsim
piikladem miiZe byt patent US 3,924,729 Belt conveyor weighing system z roku 1975 (Flinth et
al. 1975), ktery patentuje m&feni hmotnosti materialu na pasu dopravniku sypkych hmot pomoci
Jediného dynamometru.

Campbell a kol. (1999,2000) si patentovali nékteré principy vaZeni materialu na dopravniku,
patent US 5,959,257 a patent US 6,066,809. Oviem mnohem zajimavéj$i je patent US 6,313,414
(Campbell, 2001), ktery popisuje eliminaci neZadoucich vlivii ndklonu dopravniku &i stroje a
budicich frekvenci vzniklych pojezdem po pozemku i vlastni dinnosti stroje, vyuziti principu
referencni hmoty méfené referentnim Zidlem. Tento obecné znamy princip v mechanice &i fyzice
nebyl, dle prostudovanych materi&ld, v oblasti mapovani vynosi plodin jinymi autory pousit.

Metodou mapovéni vynosti vhodnou pro rizné plodiny se ukazuje byt také vaZeni odvoznich
prostfedkil nebo sbéracich lisi. Myslenka, na které je princip prace téchto metod zaloZena, je
pomérné jednoducha. Jeji prakticka aplikace viak s sebou pfinasi problémy technického i orga-
nizatniho charakteru. Wheeler a kol (1997) popsali zékladni pozadavky na systém mapovani
vynosu polnich plodin zaloZeny na kontinudlnim véZeni odvozového prosttedku. Goodwin
(i999) pokracoval ve vyzkumu na popsaném zafizeni zaloZzeném na kontinualnim vazeni navésu.
Celkové Ize konstatovat, Ze kontinuaini vaZeni ndvési v kombinaci s ptijimanim GPS (Global
Positioning System) signalu Ize pouZit pro mapovani vynosd. Na podobném principu je zalozena
i mySlenka mapovini vynosu picnin pfi jejich sklizni pomoci lisu na valcové baliky. Systém mé-
feni vyvinuli Behme a kol (1997) a Wild, Aurenhammer (1997, 1999). Systém byl zaloZen na
snimani zatizeni osy kol pomoci tenzometrickych snimad&q.

Cely systém lze doplnit o pfijima& GPS pro tvorbu vynosovych map. Vaeni za klidu stroje je
velice pfesné, ale za pohybu miZe méteni dosdhnout chyby vétdi jak 20 %. Negativni vliv na
pfesnost méfeni maji razy vzniklé od pfejezdu nerovnosti terénu.

Podstata technického feseni

Technicke feSeni spo¢iva v uspotadani prvkii pro sledovani otacek krokového kola pro odméfo-
vani délky baliku lisu béhem lisovani pice do baliku a soutasného sledovéani polohy stroje v
systemu GPS. Na zikladé sledovani t&chto parametrii |ze urdit okamzitou prichodnost sklizené-
ho materialu a posléze vytvatet vynosové mapy. Pfi lisovani pice lisem na hranolovité baliky je
dosaZeno konstantni slisovanosti a p¥iristek délky baliku je 4mémy zvyseni jeho hmotnosti, PFi
sledovani v redlném Case tak ziskime hodnotu priicchodnosti materidlu strojem.

Vyhoda zapojeni spoiva v tom, ze do mechanizmu pro odméfovani délky baliku, vybaveného
krokovym kolem, je umisténo &idlo pro sledovani otadek krokového kola. Poget otatek odpovida
odmétené délce baliku a diky postupnému zvétiovani délky baliku v lisovaci komofe dochazi ke
zvétSovani jeho hmotnosti. Data jsou odesilina do soudtového &lenu a poté do PC. Pred vlastnim
sledovanim je nutné zkalibrovat podle druhu sklizené plodiny a vlhkosti materialu.
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Piehled obrazki
Obr. 1. Blokové schéma technického Fedeni zapojeni snimaéd.

Priklad provedeni technického fedeni

Zapojeni, jehoz blokové schéma je na obr. | m4 na odméfovacim mechanismu 1 délky baliku,
vybaveného krokovym kolem 3, pfipojen induk&ni snima¢ 2 otaek. Potet impulsi snimade 2je
amérny priristku délky baliku, ktera je soutasné pfimo umérnd hmotnosti baliku v lisovaci ko-
mofte, z ¢ehoz lze jednoduse uréit okamzitou prichodnost materialu. Signal od snimade 2 je pfi-
veden do soudtového &lenu 4, do kterého je pfivaden signal od GPS pfijimaée 5 vybaveného
anténou 6. Vysledna datova véta, ktera je odesildna do PC 7 obsahuje data o okamZité poloze
stroje ziskané pomoci GPS ptijimace a hodnoty okamzité priichodnosti pice strojem. Laborator-
nim mé&fenim byla prokézana zavislost mezi okamzZitym hmotnostnim tokem materialu strojem a
poétem otacek krokového kola 3 odméfovaciho mechanismu 1 déiky baliku.

NAROKY NA OCHRANU

1. Zapojeni snimadf pro zjiifovéni prichodnosti pice v lisu na hranolovité baliky, vyzna-
Eujici se tim, Ze v odméfovacim mechanismu (1) délky baliku je zapojen indukéni sni-
mag (2) otagek krokového kola (3) jehoz signal je pfiveden do souttového Elenu (4), do kter¢ho
je zaroveti ptipojen GPS ptijima¢ (5) s anténou (6), pfi¢emz vystup ze souttoveho ¢lenu (4) je
vyveden do pfenosného PC (7).
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