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Dvoustranmé radioloka¥nf za¥{zeni programového vyhodnocovéni
¥lenitosti sypané plénd zakladalem '

Dvoustranné radiolokadni za¥fzeni
programového vyhodnocovéni &lenitosti sypa-
né plénd zakladadem & jeho Fizen{ s kmitod-
tovou modulacf, pPepinané pro urgovénf vys-
ky & vzddlenosti prosté nebo vidi vztainé
roving, a. smimédnf profilu terému i sypané
pléné zakladalem. Zat{zen{ Je'tvoi*ené nos-
nymi rameny upevninymi oboustrann® na konci
remene zakladale a nesoucimi antenni systé-~
my, anténnf kyvné systémy, mé*idla dhlw vy-
chylent /f a nulové polohy enténnfho systémy ‘
koncové Edsti uloZené na ramenu zakladade & . .
m¥Fidle elevadnfho ithlu of uloZeného v t&- - .
%¥i8ti ramene zakladsale nebo na ramenu zsk-
1sdade blfzko jeho t¥%i%t8, Podstatou za-
¥{zenf je, ¥e sestédvéd z F{dfic{ &4sti, arit-
metické ¥4sti, registradnf ¥4sti, které
jsou vSechny umistdny v kabin& FidiZe a
métidla azimutu X otdleni ramene zaklada-
te,
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Vyndlez se tykd dvoustranného radiolokadntho prepinaného zarfzen{ programového vyhod-
nocovént ¥lenitosti sypané pléné zaklsdalem a jeho ¥{zenf, a soudasného uréavéni vysky,
vzddlenosti a snimdni profilu terénu i sypané plénd zakladadem v definovaﬂém intervalu pod
ramenem zekladade v celém zdjmovém sektoru sypdn{ aakladade vili vztafné roviné.

V soudasné dobé se k zaJi§{avén£ mist na sypdni a situace na sypané pldni dosud pouZi-
vaji metody vizudlni, to je pozorovéni nebo primyslovd televize, pokusy byly &inény s ultra-
zvukem a v péslednf dobé s radiolokaci. Ob¥ metody vizudlni zdvisf na svételnych a klimatic-
kych podminkéch, jako je miha, kou¥, praZnost, dééf-a tma. Ultrazvuku vadi pak vliv silného
vétru a pradnost, biiéemi tato metoda bylg zaméfein pouze na hléd3eni bezpednostini vydky ra-
mene vyloZniku nad terénem. U prﬁmysiové ielevize piistupoval oproti oku i maly zorny'dhel a
zkresleny obraz pii postihovdni nerovnosti povrchu sypané pléné. ‘ ‘

Jsou znéma zaifzent, které pro sninéni profilu terénu i sypané pléné zakledadem vyuZfi-
vajf radiolokace. Nevyhodou téchto zafizeni, zv148té pak pro velké zakladaée Je, %e neni
dostatek apriornf informace o stavu zaklddky a &lemitosti sypané pléné, kterd by byla deldi
dobu uchovédna, a ze které.by bylo mo#né provést predikaci azimutd a prostord sypénf piedem.
Tato skutefnost za soudasného stavu neumonuje optimdlni zplsaob sypdni pléné z hlediska mi-
nimélnich ndkladd na urovnédni sypané plén& pomocnou mechanizacf i 2 hlediska optimélntho
vyuit! stroje, plynulosti sypénf, ale také bezpednosti obsluhy i zakladase. V soudasné dob¥
nejsou %4dnd ze zarizenf, kterd by PfeSila programované vyhodnocovénf“a pP{padné Fizen{ sypd-
ni zakladadd. _

Uvedené nedostatky odttriiume dvoustranné radiolokaén{ prepinané zar{zemf s kmitolto--
vou modulac{ programovéhe vyhodnocovén{ &lenitosti sypanévplﬁné zakladadem g jeho Bfzend s.
soudasného urdovént vysky, vzddlenosti, a to prosté nebo vﬁéi vztainé roving, anipéni préfilu
terémr i sypané plén¥ zakledadem v definovaném intervalg pod ramenem zaskladade v ceiél z8j~
movém sektoru sypdni zekladade definovaném tdhlem X otétent raméne'zakladaéq; piiéemﬁ_Jo pro~
védéna predikace mist sypdni v zdjmovém sektorw sypdni dle‘dﬁleéitosti a navadéni rinene do
téchto prostord zairi{zenim tvofenym nosnymi rameny ipevnénjni na rameni zakladaée'a nesoucimi
anténnf systémy, anténnf kyvné systémy, méiidla ﬁhlu:vychylenf /f‘h nulové polehy dnténhiho
systému, koncovou ¥&stf umistinou na konci rnmgne'zakladaée, mé¥idlem elevainihe dhlu ra-
mene zakladale podle vyndlezu, jehoZ podstatou je, Ze seétévé 2z f{diecd éiati, aritwmetické
%4sti a registra¥ni &4sti, které jsou vﬁechny umistény v kabin& ¥idide a z Iéfidln azimutu
otéd&eni remene zakladalé, které je umisténo v prostoru rotoru zakladale,

V¥hody dvoustranného radiocloka¥niho prepinaného zaifzeni programového'vyhodnocovéni
glenitosti sypané plén¥ zeklasdafem a jeho ¥fzeni Jsou patmy zejuéna u velkych zakladadd,
kde mnoZstvi sypané hornimy v krdtkem Zasu vyZaduje kontinuelni sypénf. To umoZnuje zarizent
podle vyndlezu tim, %e p¥ed prvnfm-zahéjenilxsypinitppo danou polohu zakladade je ziskén sou~
bor profild sypané plénd pod ramenem zakladate v plénovaném aektoruusypéni a tyto intormace
Jsou uloZeny do paméti. uinipoCItaée- zavezpedujicim vjhodnocovéni ziskané informsce Jjsou
vypoZtena mfsta minim sypané pldn¥, to je prohiubni oproti vztainé rovind, a tf{m jsou vyhod~
nocény prioritn{ prostory sypén{. Na zdklad® takto zi{skané predikace vyddvé minipo&ftaZ.



obsluze piedem informace pro natoden{ ramene zakladale do ‘pF{sludného sméru, to je azimutu
ak elevaci remene zskladafe v thluoltak, aby je mohl ¥idi¥ vyu¥it k ¥fzen{ stroje. Minipo-
&fta¥ miZe pro takové polohy zakladale, ve kferych se piredpoklddéd deldf doba sypéni, vydévat
i povely, které mohou byt wyuiity k automatickému natodeni ramene zakladaée, v azimutu & a
k elevaci ramene zakladale v thlu oy k zahé,jgn:( a ukondeni sypéni, to jest k Pfzenf zsklada-
de. ‘ M -

P¥{ vlastnim provozu zakladafe v dobé sypsn{ jsou pek neustéle doplnovény udaje pro
pf‘isiﬁény azimut X o dosshované urovni sypané plén& oproti vztainé rovind a ukléddny do pa-
mdti, '

T{m je dosahovéno optimdlntho zpisobu v ¥innosti a Fizeni stroje, plynulesti sypéni,
snifen{ nékladd na vyuZit{ pomocné mechanizace pro zarovndvdn{ sypané pldng, zvyéeni bezped~
nosti pracovnikd a provozu zakladade,

P¥{klad konkr(‘tniho provedeni dvoustranného radiolokaéniho prepinaného zafizeni pro-
gramového vyhodnocovéni,élenitosti sypané plén& zakladalem a jeho P{zen{ s kmitoltovou modu=
tac{ a soudasného urdovéni vysky a vzddlenosti prpsté nebo vi&i vzta¥né roving, a sniméni
profilu terénu i sypené pléné zakladalem podle vyndlezu je zobrazen pomoc! blokového schéma-
tu na pfipojeném obrézku. Strenové oznadeni je v pohledu ve sméru pohybujfctho se pdsu s A
hdrninow‘.

Zai‘-:(zeni sestivé z pravého & levého anténniho systému 1, 2, pravého a 1evého anténniho
kyvného systému 3, 4, pravého a levého md¥idla 5, 6 uhlu vychyleni /f a nulové polohy, koncové
¢4sti T, m&ridla 8 elevainiho ﬁhluo&ramene 13 zakladale, m&Fidla 9 azimutu X otd&eni ramene
13 zakladale, Pfdfci &dsti 10, aritmetické &ésti 1l a registradnt é:istl 12.

Na pravém a levém nosnmém ramenu 14, 15, upevnénych oboustranné na konci ramene 13 zak~
Iadéée jsou umist¥ny pravy a levy anténn{ systém 1, 2, z nichi ka’dy sestdvé z vys{laci anté-=
ny 16 a 'pi‘ijimaci antény 17, pravy a levy anté‘nni kyvny systém 3, 4, z nichZ ka%dy sestévé z
motoru 18, pPevodu 19, nosné hiidele 20, .které zajistujl kyvéni pravého a levého anténntho
systému 1, 2 vzdjemn¥ v protikyvu dle poveld Fi{dictho bloku 34, pridem? vysiléd vysflany sig-
nél 54 ten anténni systém, ktery provédi kyv ve sméru konce ramene 13 zekladale, to jest &in-
ny kyv. -

V prostoru pravého a levého anténniho k,yvného systému 3, 4 je umisténo pravé a levé mé=
¥idlo 5, § thlu vychylenf 4 a nulové polohy anténnich systémd 1, 2, z nich% kaZdé sestévd ze
snimale 21 Lihlu vyc'hyleniﬂ a ﬁulové polohy, of-evodﬁ 22, nulového spinade 23, a kaZdé poddvd
informaci ve tvaru elektrického signdlu o dhlu vychyleniﬂ pravého a levého anténniho systé-
mu 1, 2 vi&i jejich vodorovné poloze a o Jejlch prichodu vodorgvnou polchou, a to vidy pri
kyvu pravého a levého anténnfho systému 1, 2 ve sméru konce ramene 13 zakladade, to jest pii
Einném kyvu.

7 koncové &ésti 7, umisténé na konci ramene 13 zaklédaée a seatdvajlici se z vys{lale
25, prijimale 26, vyhodnocovactho bloku 27 & prepinade 24, jeho% prepinéni Je ¥izeno ridicim
blokem 34 umfstinym v ptafet ¥dsti 10, je privddén vysilany signél 52 do vysilaci antény 16
a soudasné do vyhodnocavactho bloku 27 a z pPij{maci antény 1T odraZeny signdl 53 s vazebnim



s‘ignéle‘tm 54 taktéZ do vyhodnocovactho bloku 27. Zpracovany signdl z vyhodnocovaciho blokw 27
Je p¥ivédd&n do dvoukendlového procesoru 40, ktery je umfstén v aritmetické d4sti 11, Souéasne
Je v rytmu prepindni pPepinade 21 p¥ivddéna do dvoukanébového procesoru 40 informace ve tvaru
elektrického signdlu z pravého: a levého mé¥idla 5, 6 thlu vychylen{ ﬂ a nulevé pelélhy pravého
a levého anténnfho systému 1, 2, ktery je v kyvu ve sméru konce ramene 13 zakladale, to jest
v #inném kyvu, nebo ¢ jeho statické poloze, je-li bi"i tomto dinném ky‘}u v nékteré poloze
zastavern. , _ |

MEridle 8 eleva¥nfho thlu «/ramene 13 zakladale sest4vd z prevodu 29 a snimsle 28 ele-
va&nfho thluels, které jsou umistény v téiiéti ramene 13 zakladafe, nebo v prostoru rameme
13 zakleda¥e, nebo v prostoru pravého &i levého anténmfho kyvného systému 3, 4 a déle sestdvd

z &fslicového displeje 30 eleva&niho thlu &, ktery je umistén v kabiné ridi&e vyle¥niku.
;Méi‘id‘lo 8 elevadnfho thlu o udsvé informaci ve tvaru elektrického signdlu o néklonu ramene |
13 vyloZnfku, kteri je jednak zobrazovéna &f{seln& na éislicoyén displeji 30 eleva&nfho thlu
o&, a jednak v elektrickém tv'aru ptivédéna do dvoukandlového procesoru 40, kde je vyuZita
Jednak ke korekci vyhodnocovacich parametri a jednak ke sprdvnému zobrazeni pf'edpoklédaného
mista dopadu horniny na pravém a levém zobrazovacim displeji 46, 47 nebo sdru¥eném zobrszo-
vacinm disple;ji 48, které jsou umistdny v registraéni ddsti 12,

M&Fidlo 9 azimutu # oté¥ent remene 13 zekladade sestévéd z prevodu 32 a snimede 2; azi-
mutu otédenft X ramene 13 zakladadle, které jsou umfstdny v prostoru rototu 61 zakladaée a déle
sestévd z &fslicového displeje 33 azimutu otden{ # ramene 1 13 2akladele, ktery Je. umistén v
kabiné Pidide zakladade, M&¥idlo 9 azimutu Xudévd informace ve twaru elektrického signélu
o natoéen:[ ramene 13 zakladafe vi&i zvolené nulové poloze, které Je Jednak v Eiselrsm tvaru
zobrazena ng ¥fslicovém displeji 33 azimutu otélenms %ramene _1 zakladale, a Jednak je prfi-
v4d&ne do dvoukandlového procesoru 40 aritmetickd Zdsti 11, .

Riafct st 10, kterd je uloZena v kabing Fidi%e, sestdvd z vi‘i’.éiciho bloku 34, zavads-
te nebezpsiné vidky 32, pravélio a levého vyikavého'z‘avedéée'z_, 37, relé 28 a ovlédacihd pa-
nelu 39, Na ovlddacim panelu 39 jsou situovdny jer takové ovlddact prvky Jednotlivych bloky,
které jsou nezby'tné pro ovldddni zaifzenf ¥ididem zakladale, véetné vypina&e a pﬁpadné in-
dikédtoru pomchy 49 a Indikdtoru nebézpe&né visky 44+ Relé 38 ridf samo&inné zestaveni pohybu
ramene 13 zakladae, jestliZe hodnota nebezpedné vysky Je signalizovéna indikdtorem nebezped-
né vysky 44. Zavad&® nebezpeiné vySky 35 slouZi k nastavenf zvolenmé nebo zadané nebezpené
vy&ky ramene 13 vylo¥niku nad sypanou plénf a tut‘o f:ifornaci v elektfické_n t;raim zavadi do
kontrolnfho bloku nebezpené vysky 43. Pravy a levy vydkovy zavaddd 26, 37 zavdd{ do dvouka-
néleového procesoru 40 elektricky signél o zmétend v¥Sce .mebo vzdﬂ_.enosti; n'ebe‘ v poéitkd»mé-
bi‘~eni' o vidce &1 vzddlenosti ke vzta¥né rovin& 51, a to do toho jeho kandlu, ktery pf-iJ‘imK
informaci pravého nebo levého anténntho systému 1y 2, Jen¥ je prévé v &inném kyvu. Sousasnd
Je elektricky signédl od pravého a levého vydkového zavadéle 36, 37 zobrazen na pravém nebo
levém zobrazovacim displeji 46, 47, nebo sdru¥eném zobrazovacim displeji 48 jako vztaind
vy8ka ve tvaru vodorovné osy u zobrazeného pr avéhao nebo levého profilu terénu 27, 58« ﬁidici
blok 34 Jje zékladnfm obvodem, ktery #1d{ synchronizované &innost pravého a levého anténniho



kyvného systéma 3, 4, prepinale 24, dvoukenélového procesoru 40, zobrazovéni na pravém a le-
vém zobrazovacim displeji 46, 47, nebo adru¥eném zobrazovacim displeji 48, a Cinnost minipo-
&ttade 42 programového vyhodnocovénf sypéni.

Aritmetickd Zdst 11 je uloZena v kabiné $idi%e a sestdvéd z dvoukanélového procesoru 40,
pem&ti 41, minipolitage 42 programovéhe vyhodnocovéni sypénf, kontrolnfho bloku nebezpeZné
vysky 43, vyvedu 39 povelﬁ‘ k otd¥eni ramene 13 zakladale v _azinutu'l' a vyvodu 60 poveld k
elevaci ramene 13 zakladale v hlw o/, V kontrolnim blokw nebezpeiné vydky 43 Je nastavena
elekirickd drover zvolené nebo stanovené nebezpedné vysky zavadééém nebezpedné vysky 15, kte-
ré se porovnévé systema¥icky s m&Fenou kolmou vy¥kou pravého i levého anténnfhc systému 1, 2y
prochézi-li v éinnén kyvu vodorovnou polohou. Je-li nastavend nebezpedné vySka dosalena, vy3-
1e kontrelnf blok 43 elektricky signdl do indikdtoru nebezpedné vyiky 44, ktery nebezpeénou
vyikw indikufe a soufasn® do relé 38 k automatickéms zastaven{ pohybu ramene 13 zakladale.

Do dvéukanilového procesoru 40 vstupuj{ ddaje z vyhodnocovac:(ho blokw-27, pravého a levého
uéfi&la 6, 7 dhlw vych¥leni / a nulové polchy prawého a levého anténnfho systému 1, 2, méfid-
-l 8 eleva&ntho thlu o& ramene 13 zskladafe, méFidla 3 azimutu Jot4leni ramene 13 zskladale,
elektrickd hodnota z pravého a levého vykového zavadé¥e 36, 37 a Fidici signdly z ridfciho
blokw 34. Ve dvoukandlovém precesoru jsou vstupujici ddaje také prevédiny do digitdlniho
tvaru. Zpracované i.nforrhece: vystupujf na pravy a levy zobrazovac{ displej 46, 47, nebo sdru~ '
Zeny zobrazovaci displej ig ve tvaru zobrazeného profilu reliéfu terénu 57, 58 a ddlnovyskovy
¢islicovy displej 45 v &lselném tvaru. Soufasné je informace piirazena vidy k uddaji azimutu
otd%ent & ramene 13 zakladade a zavddéna do minipofitale 42 programového vyhodnocovéni &le-
nitosti sypané plén® zskladalem a jeho ¥{zenf{. D4le vystupg,je,xidaj o vySce do kontrolnfho
bloku nebezpe¥né vyiky 43 a udaj o Zinnmosti dvoukandlového procesoru 40 na indikétor poruchy'
49 ,, | .
M‘inipoé_ftaé 42 programového vyhodnocovéni sypéni uklddd pritazené informace k udaji o azimutu
J( ramene. 13 zakladade do pam&ti 41. V pamétl 41 jsou ulofeny vedkeré udaje z celkového sou-
boru profild terémx pod ramenem zakladade v pldnovaném sektoru vysypky, nebo{ pir"ed. zahdjenim
préce zakladale byl cely zéjmovry sektor zprofilovédm. V pribé&hu provozu zakladaée v dobé& sy-
p-énf jsou pro p¥fsluiny azimut X Gdaje stdle doplnovéany minipo&itafem 42 programového vyhod-
nocovéni sypéni zpracovdvény a ukléddny do pem&ti 4le Minipo&ital 42 programového vyhodnoco=
. vén{ sypin; provede vypo¥tem nap¥iklad nalezeni prohlubn{ 56 oproti zadané ‘vztaZné roving 51,
na JjejichZ droven ma.j}i byt zasypdmy, a to v celém zdjmovém sektoru sypén:( a pPisludném pora-~
df sypéni. BGdaje jsou pak minibaéi_taée:m 42 programového vyhodnocovéni sypdni pro takové po-~
lohy zakladéée, ve kterych se predpoklddd del3i doba sypéni, koncentrovény do poveld k oté-
gen{ ramene 13 zakladsle v azimutu X ne vivodu 59 a poveld k elevaci ramene 13 zakladale v
~ GhlueCna vyvodu 60, priem? jsou tyto Gdaje predeviim indikovény s predikcf ¥idi&i pro rudni
navedenf ramene 13 zakladale do vypodieného sektoru gypénf{. P#i vlastnim provozu minipod{tad
42 progrsmového v'yhodnocovén'f"sypéni neustélé' zpracovivd a doplruje ddaje pro prisludny azi-
mutZ o dosahdvané Urovni aypané pldné oproii vztainé roving 31.

Registraéni Z4st 12 je umisténa v kabiné rldiée a sest4vd z indikdtoru nebezpeéné vys-



ky 44, délnovyskového displeje 45, kde se pomocf{ prepindnf v &{selmém tvaru zobrazuji ddaje
vysky a ddlky m&¥ené pravym mebo. levym anténnim systémem 1, 2, pravého a levého zobrazovactho
displeéje 46, AT nebo sdruZeného zobrazovactho displeje 48, kde jsou zobrazovény f@zy reliéfu
terénu, indikdtoru poruchy 49, ktery hlési poruchu zarizenf a predevdim poruchu dvoukandlové-
ho procesoru 40 a dsle registritor &innosti zarizenf je zaplombovém a absluze nepfisiupnv.

- Registruje pPesné& Zas zapnufi zaffzéhf a dobu jeho éinnosﬁi pro kontrolnf orgédny. Indikétor
nebezpeéné vysky 44 o indikdtor poruchy 49 mohou byt mapFfiklad umfstiny ma ovlddacim panelu
39 ¥fdfef &dsti 10, | | |

PREDMET VYINLKLEZU

1. Dvoustranné radiolokadnf zaf{zeni{ programového vyhodnocovani élenitos;i sypané pldn& zak-
ladalem a jeho Fizemf s kmitodtovou modulaci, p¥epinané pro urfovdni vyéky a vzddlenosti
prosté nebo vi&i vziaZné rovin¥, a snimén{ profilu terénu i sypané pléné zskladadem, které
Je tvofené nosnymi rameny upevninymi oboustrann¥ na konci ramene zakladade é nesoucimi-
anténnil systémy, anténnf kyvné systémy, m&¥idla dhlu vychylent 4 a nulové polohy antém-
ntho systému, koncové ¥4sti uloZend na remenu zakladae a mi¥idla elevainiho hlu < ulote~
ného v t8%215ti ramene zakladade, nebo na ramenu zakladale blizko jeho té21§té,'vyznaéené
tim, Ze sestdvd z F{dicf ¥dsti (10), aritmetické dsti (11), registrainf Zdsti (12), kterd
Jjsou viechny umfstdny v kabin& ¥idile a mdridla (9) azimutu #otdden{ ramene (13) zakla-
dade, ' , ‘

2w Za¥izen{ podlé bodu 1, vyznalendé tim, %e Fidic{ ¢dst (10) sestdvd z ¥Ffdfcfho bloku (34),
zavadd&e nebezpedné vydky (35) a levého vydkového zavaddde (37), relé (38) a ovlddactho

. pénelu (39). 7 |

3. Zarizen{ podle bodu 1, vyznelené tim, Ze aritmetickd &dst (11) sestévd z dvoukendlovéhd
procesoru (40), pem&ti (41), minipodftade (42) programového vyhodnocovéni sypéni, kontrol-
ntho bloku nebezpedné vysky a vyvodu (59) poveld k otd¥enfi ramene (13) zakladade v azimu-
tu Za vivodu (60) poveld k elevaci ramene (13) zékladaée v dhlu o/, v

4. Zatizenf podle bodu 1, vyznadené fil,"ze registradni dst (12) sestévd z indikétorﬁ nebez-
pelné vysky (44), ddlnovyskového &fslicového displeje (45), pravého a levého zobrazovactho
disple je (47) nebo sdru¥eného zabrazovactiho displeje (48), indikdtoru poruchy (49) a re-
gistrdtoru &inmosti za¥{zenf (50), pPifemZ indikétof nebezpedné vysky (44) a indik4tor po-
ruchy (49) mohou byt umfstiny na ovldddcim panelu (39) Hfdfef gasti (10). -

5. Zafizen{ podle bodu 1, vyzna¥ené tim, %e m&Fidlo (9) azimutu A oté¥en{ ramene (13) zaklar.
dale sestdvd z prevodu (32) a snimale (31) azimutu otéfeni Z remene-(13) zakladale umfs- -
ténych na rotoru (61) zakladale a z éisiicového displeje (33) azimutu otd¥eni ramene (13)
zekladafe, umfst&ného v kabind Fidide zakladale. | |

1 vykres
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