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USTAV VEDECKOTECHNICKYCH INFORMACI MZLVH
ROCNIK 8 (XXXV) ZEMEDELSKA TECHNIKA 1962 - CISLO 6

Automatizaci ke zpriamyslnéni zemédélské vyroby

InZ. Stanislav HAS

Vyzkumny ustav zemédélské techniky, Repy

Ke spinéni hesla ,Vyrovnai trover zemédélstvi na tiroveri primysiu”, vy-
tjéeného UV KSC, pfispéje vijznamnim podilem také automatizace nékterjch pro-
cesti zemédélské vyroby. Je samoziejmé, Ze predpokladem pro automatizaci je
zmechanizovdni vyrobnich procesii. To ale neznamend, Ze automatizace by méla
nastupovat az po uplném ukonceni mechanizace. Automatizace neni nadiazengym
¢lankem, ale souédsti mechanizace. Automatizace v mnchyjch piipadech ovliviiuje
a podmirniuje sméry a zpisoby mechanizace. Bez ni nent mozné pouzivat vysokijch
rychlosti pii zpracovani pidy, dosdéhnout rovnomérného a bezporuchového chodu
mechanizaénich prostiedki pii vysokych prichodnostech materidli, dosahovat nej-
lepsi kuvality pii zpracovani velkjch mnozstvi zemédélskjch produktii. Neméné
dulezitou schopnosii automatizace je minimalizace ndroki na spotiebu energie
a potiebu pracovnich sil. To vSechno ma samoziejmé znaéné ekonomické dusledky.

Neméné vyznamné jsou ale i spolecenské dusledky automatizace. I kdyz rozsah
automatizace v zemédélstvi nebude v nejblizsich letech — vzhledem k specifi¢nosti
zemédélskych technologii a vzhledem k vSeobecné nizkému roénimu vyuziti me-
chanizacénich prostiedku — prilis velky, projevi se docela jisté i tyto spolecenské
diisledky. Skuteénost, ze obsluha strojniho zaiizeni se bude redukovat pouze na
jeho kontrolu, v mnohijch pFipadech dokonce jen obéasnou, povede k vétsimu
soustiedént zemédélskjch pracovniki na problémy biologického charakteru. 1o
znamend, ze bude mozné se lépe vénovat oSetfovdni zvirat a plodin a soustavnéji
sledovat jejich vijvoj a pecdovat o jejich vys§i uzitkovost. Na druhé strané se od-
strani mnohdy nepiiznivé subjektivni vlivy obsluhujicich na strojni zarizeni, coz
nutné povede ke zviseni Zivoinosti tohoto zaiizeni. Zavedeni slozitéjsich mecha-
nismu a automatik bude vyziadovat kvalifikované specialisty — udrzbdie a opra-
vdie. To znamend, e automatizace povede k vétsi specializaci pracovniku, ke zvy-
Sovdni jejich kvalifikace a ke zvysovani trovné zemédélskych praci.

Toto tematické éislo se zabijva piedevsim technickou, a zédsti téz ekonomickou
strankou problému automatizace. Pruni prdace vSeobecné hodnoti problematiku moz-
nosti automatizace v zemédélstvi. Obsahuje vysvétleni pojmu automatizace, stanovi
zvldstnosti zemédélské automatizace a vylycuje zdsady pro jeji zavddéni. Druha
prdace je rovnéz vieobecného charakieru, ale uvddi jiz nékteré technické ndvrhy
na automatizaci mobilnich zaiizeni, hlavné energetickjch prostiedki. Dalsi prace
si v§imaji konkrétnich piipadii automatizace dvou procesu v Zivocisné vyrobé,
a sice automatizace mokrého vykrmu prasat a automatizace procesu ozarovani
zvitat ultrafialovgmi paprsky. Tyto prdace byly vybrdany proto, Ze popisuji zaiizeni
s jednoduchymi automatikami, které lze realizovat s pouzitim znamych a béiné
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vyrabényjch prukd, ddle proto, Ze tato zaiizeni jsou nutnou souédsti velkovyrobni
technologie ve velkokapacitnich stdjich a koneéné proto, ze ¥eSi u nds zcela novou
problematiku, popFipadé ukazuji novy pristup k problematice jiz diive diskutované.
Obé prdace pak ukazuji, jak automatizace nékterjch technologickjch zaiizeni je
tizce spjata s mechanizaci procesu, popiipadé jak piimo podmiriuje moznost opti-
malniho vyuziti nékterijch zaiizeni.

Protoze celd problematika zemédélské automatizace je dosud ve stadiu vijvoje
nebo poloprovozniho ovéfovdni, maji pochopitelné i vSechny v tomto éisle zafazené
prace charakter studijnich a teoretickjch tvah a projekti. Je proto tieba povazovat
je za vstupni ¢lanky do problematiky zemédélské automatizace, na které bude
postupné navazovdno v dalsich éislech a rocnicich casopisu ,Zemédélska technika”.
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USTAV VEDECKOTECHNICKYCH INFORMACEI MZLVH
ROCNIK 8 (XXXV) ZEMEDELSKA TECHNIKA 1962 - CISLO 6

Strucny prehled problematiky zemédélské automatizace
Kpatkuit 0630p npoGieMaTHKU CeNbCKOXO3SIICTBEHHOH aBTOMATH3AUMH

Kurzgefate Ubersicht der Problematik der landwirtschaftlichen Automatisierung

InZ Emil PAZRAL
Vyzkumny ustav zemédélské techniky, Repy

Reditel ustavu inZ. Miroslav Preininger

Uvod

Automatizace patfi mezi obory, jimz je v zemé&délstvi i v ostatnich sektorech
narodniho hospodaistvi vénovana v soucasné dobé prvofadd pozornost. Vseobecné
je hodné zndmo o technicko-ekonomickych disledcich a vyhodach automatizace,
aviak vlastni naplii tohoto pojmu byva chipana velmi rizné nejen v populdrnim
tisku, ale i v netechnické odborné literatuie. Jako automatizace byvaji pausdlné
oznafovany nové a vtipné konstrukce, mechanizace, kterd je komplexnéjsi proti
predchozi, stroje a zafizeni pracujici kontinudlné a vibec vSechna FeSeni zname-
najici vyznamnéj§i pokrok. Hranice mezi mechanizaci a automatizaci jsou pak ne-
uréité a pouZivani obou termint je ddno subjektivnimi zfeteli.

V technické védé i praxi je viak pfedmét automatizace pfesné vymezen a mezi-
narodné ujednocen a lze jej formulovat asi takto:

Automatizaci rozumime takovou droven technického rozvoje, kdy stroje a za-
Fizeni ve vyrobnim procesu jsou kontrolovany a Fizeny jinymi stroji, pfistroji a za-
fizenimi; vyrobni proces probihd bez pfimé fidici ¢innosti ¢lovéka, ktery pouze
zadava program préce a zasahuje ve vyjimecnych situacich, popfipadé spoluptisobi
téZ pfi spousténi a zastavovani strojua.

Ridici ¢4st zatizeni (tj. kombinace automatizaénich prvki a pristrojd, potfeb-
nych k zabezpeceni automatické prace mechanismii) se nazjva automatika.

Ve vyrobnim procesu lze automatizovat pracovni uzly stroje, jednotlivé stroje,
linky a agregéty stroji, celé provozy a posléze zavody. Za automaticky povazujeme
takovy uzel, stroj, linku atd., které maji automaticky ¥izenou svou hlavni pracovni
funkeci. Pokud jsou automatizovany jen nékteré (nebo i vSechny) vedlejsi a po-
mocné funkce, oznaujeme zafizeni jako mechanizované s ¢asteénou automatizaci.

Toto rozlisovani podle zptsobu fizeni hlavni technologické funkce nema jen
formélni vyznam. I kdyZ je uréita technologie komplexné mechanizovéna, vyzaduje
jesté kontrolni a fidici praci ¢lovéka. V dusledku toho celé pojeti technologie
a skladba strojniho zafizeni musi byt podfizena duevnim a fyziologickym schop-
nostem ¢lovéka. Rychlost pracovnich operaci musi byt dostatené pomala, aby je
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¢lovék stadil kontrolovat a ¢init pot¥ebné fidici zasahy. Tim jsou také dany hranice
produktivity komplexni mechanizace.

Automatizace se od mechanizace kvalitativné li§i tim, Ze neni omezovana
ohledem na ruéni obsluhu. Automatizace davd moznost prechodu na nové pro-
duktivnéjsi technologie a pro plné rozvinuti vyhod automatizace se tento prechod
stdva nutnosti. Maximalniho zvyseni produktivity préce (které je nyni omezeno jen
ohledy na fyzikalni, chemické a jiné vlastnosti produktu, vyrobku nebo pracovnich
organt technologického zafizeni) je mozno dosihnout pouze tehdy, jsou-li jiz od
pocatku technologie stroje i automatika pojimany jako jediny celek. Dosud viak
prevladaji ve vSech oborech snahy a sméry ¢aste¢né nebo i plné automatizovat
dosavadni technologii. Tento vjvoj je charakteristicky i pro prvni fazi automatizace
zemédélstvi.

MozZnosti pouziti automatizace v procesech
zemédélské vyroby

Zakladnim poZzadavkem plné automatizace uréité technologie je soufasné
zvladnuti jeji komplexni mechanizace. Je ziejmé, ze plného automatického Fizeni
procesu nelze dosdhnout tam, kde se uréitd prace vykonava rucné, zvlasté je-li to
uprostfed vyrobni linky. Lidska prdace je pfi plné automatizaci pripustnd jen
v predchozi technologické operaci. Pokud na jednu automatickou linku nenavazuje
dalsi, musi byt zakoncena skladovacim prostorem, zdscbnikem nebo jinym mezi-
¢lankem, ktery dovoluje pruzné a do jisté miry nezavislé navazani na dalsi operaci..
V zadném piipadé nelze pripustit, aby automaticka linka vnucovala svoje tempo
¢lovéku v navazujici technologické operaci. Proto se pfi zavadéni automatizace sna-
zime zacit s posledni operaci a postupovat smérem k zacatku procesu.

Z hlediska automatizace se ponékud odlisuji statkové prace od polni vyroby.
Rozdil je dén stacionarnim charakterem praci na farmé a moznosti pracovat
s elektrickym pohonem, zatimco v polni vyrobé pievladaji mobilni procesy, pra-
cujici s naftou jako prvotnim zdrojem energie.

Statkova vyroba

Mimo samostatnd automatizovanad zafizeni (jako jsou doméaci vodarny aj.)
se ve statkové velkovyrobé rysuji Ctyfi skupiny technologickych operaci, které se
z technického hlediska navzajem 1i§i nékterymi vlastnostmi. Jsou to: dopravni
linky, zatizeni na vaZeni a davkovani hmot, zpracovatelské linky a susici, vétraci
a klimatiza¢ni zafizeni.

Dopravnimi linkami se rozuméji takovd dopravni zatizeni, ktera
neslouzi k bezprostiedni pfepravé hmoty uvnitf jednotlivého stroje ani k prepraveé
mezi stroji zpracovatelské linky.

Dopravni linky zahrnuji vedle zatizeni pro premisfovani hmot téz zafizeni
pro jejich uskladnovani nebo vyskladiiovani. Hlavnim rysem téchto linek je, Ze
pfepravovand hmota v pribéhu manipulace neméni sviij zakladni charakter.

Nejsndze automatizovatelna jsou lanova vyhrnovaci zatizeni (radlice a lopa-
ty). Zarovei piedstavuji jeden z pomérné ridkych pripadd, kdy k plné automatizaci
postaCuje pouze automatické ovladani. Zafizeni je natolik jednoduché a spolehlivé,
ze kontrolu pohybu hmoty lze nahradit kontrolou pohybu vlastniho mechanismu.
Od dosazeni koncové polohy lze odvodit impuls k zarazeni zpétného chodu lopaty,
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ke spousténi jiného dopravniku, popt. k dal§im funkcim. Timto zptsobem je za-
fizeni s lanovym vyhrnovadem dostateéné automatizovano.

Podobnou provozni spolehlivost a nenaro¢nost na automatickou kontrolu vy-
kazuji §nekové dopravniky zrna a §rotu, pokud je zabezpeéeno, 7e se dopravni linka
vypind s dostate¢nym zpozdénim po uzavfeni vypusti plniciho zdsobniku, aby se do-
konale vyprazdnila a tim se vyloucilo event. zvlhnuti §roti v dopravnicich. Rovnéz
kapsové elevatory, které zpravidla dopliiuji tuto linku, pracuji spolehlivé, pokud
jsou spravné dimenzovany a sefizeny. Je viak nutno vybavovat je ji§ténim, které
pii nadmérném prokluzu dopravniho pdsu uzavira vstup zrna (popiipadé vypina
zafizeni) a signalizuje poruchu. Neni viak tfeba odvozovat od ného regulaci
mnozstvi vstupujiciho materialu.

Jind je situace u takovych zafizeni, jako je linka na dopravu krmiva do
zlabu u skotu. Predpoklddejme, Ze se sklada ze slozisté nebo vybirade silaze, spo-
jovaciho dopravniku (nebo dopravnikii) a zlabového dopravniku. Pii této sestavé
je tfeba zaruéit, aby se zlabovy dopravnik dal do pohybu teprve tehdy, aZ je jeho
prvni sekce naplnéna krmivem bez ohledu na to, s jakym predstihem byly spustény
ostatni stroje. Déle je nutno zabezpec€it stejnomérné mnozstvi krmiva po celé délce
dopravniku. K tomu uéelu je tfeba bud regulovat jeho pohyb alespoii v jistych
mezich tak, aby byl umérny mnozstvi vstupujiciho materidlu, nebo jej vybavit
vyrovndvacim zasobnikem ¢i podobnym zafizenim, které by zaruédilo stejnomérnou
vysku dopravované vrstvy bez ohledu na okamzité vykyvy v pfisunu od slozi§té
nebo vybirade silaze. Potom namisto regulace vlastni dopravni linky postaci pouze
podobné poruchové jisténi jako u kapsového elevatoru.

Zavaina je otdzka regulace pneumatickych dopravniki, zvlasté u velko-
objemovych hmot s riiznou vlhkosti. Zde by jednoducha a spolehliva regulace
vkladaného materidlu (napf. regulace posuvu slozisté), pracujici v zdvislosti na
okamzité prepravni schopnosti pneumatického dopravniku, znamenala zvy$eni pro-
vozni spolehlivosti zafizeni pfi soufasném zvétSeni jeho prichodnosti.

Dobré predpoklady pro automatizaci ma doprava tekutin a kasovitych smési
potrubim. Vedle dnes jiz bézného zasobovani vodou domécimi voddrnami se po-
zaduje také ponékud nédro¢néjsi automatizace napousténi a vypousténi prostori
a nadrzi, jako u hydroponniho péstovdni krmiv a zeleniny nebo pfi napliiovani
krmitek pro mokry vykrm prasat.

Zatizeni na vaZeni a divkovani hmot plni v zemédélskych
podminkach troji tlohu: evidenci materialii pfi naskladiiovani, odméfovani napred
stanovenych mnoZstvi hmot pii vyskladiiovani a posléze alohu ¢idel v procesu re-
gulace okamzitého mnoZstvi prochazejicich hmot.

Evidenci materialu pti naskladiiovani se jiz dnes vénuje velikd pozornost
a kond se na mostnich vahich, které v zemédélskych velkozdvodech mohou byt
vybaveny automatickou registraci s vydavanim vaznich listki. Tato zafizeni jsou
vyvinuta pro primyslové a obchodni ucely.

Stejnym zptsobem je dnes fesena kontrola mnozstvi vyskladiiovanych hmot.
Mostni vdha je v8ak na farmé zpravidla jen jedna a byva umisténa tak, Ze z pro-
voznich dlivodli nelze dodateéné upravovat zji§téné odchylky ve vaze. O skute¢né
velikosti davky rozhoduje tedy subjektivni odhad délnika, coz miize mit nepfiznivé
dusledky zvlasté v bilanci statkovych krmiv.

K odstranéni tohoto nedostatku je tfeba zatadit registraéni element primo do
procesu vyprazdiiovani skladovaciho prostoru nebo naklddani do dopravniho pro-
sttedku. DosaZeni napfed nastavené ddvky se pfi mechanizovaném vyskladriovani
signalizuje, u automatického lze od n&ho odvodit samocinné zastaveni vybiraciho
zafizeni.
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Véazici a davkovaci zafizeni maji co nejvice splfiovat pozadavek kontinualni
prace. Potom je lze zafazovat jako souéast dopravnich nebo zpracovatelskych linek
a odvozovat z nich regulaci mnozstvi prochazejici hmoty. To je dulezité zejména
u automatizované (a eventudlné kontinudlné probihajici) vyroby krmnych smési.

U zpracovatelskych linek (napt. pro separaci, docisténi, usklad-
néni a zpracovéani zrna) by bylo zdhodno odvozovat regulacni zasahy od jakosti
prace zatizeni (aby pracovalo s minimalnimi ztratami, dosahovalo maximalni
gistoty apod.). Tento pozadavek je viak soucasnou technikou velmi obtizné splni-
telny. Proto se nahrazuje regulaci, odvozenou od jinych veli¢in, nejcastéji od mnoz-
stvi vstupujiciho materidlu nebo zatizeni pracovnich organu, podobné jako u do-
pravnich zatizeni. Protoze spravné navrzeny stroj ma viechny optimalni ukazatele
v blizkosti jmenovitého zatiZeni, je tato nahrada pfipustnd a nékdy i rovnocenna
metodé primého méfeni.

U slozitéjsich stroju a linek se patrné ukaZe potfebnou viceparametrova regu-
lace, protoze pfi tomtéz mnozstvi vstupujici hmoty muze byt rozloZeni zatiZeni na
jednotlivé pracovni uzly rizné. Za priklad muze slouzit linka mlati¢ky nebo sepa-
ratoru. Podle druhu obili a poméru zrna ke slamé muze dojit k pfetizeni mlaticiho
tistroji nebo uzli zpracovavajicich slamu, popt. uzli zpracovavajicich zrno. Z hle-
diska regulace se situace zjednodusi, obsahuje-li linka jeden nejslabsi ¢lanek (event.
uméle vytvoreny), ktery je omezujicim c¢initelem ze vsech provoznich okolnosti.
Ostatni uzly se pak vybavi pouze poruchovym jisténim. Tato koncepce vsak muze
byt nevyhodna z hlediska vyuziti zafizeni jako celku.

Regulace teplot a vlhkosti zahrnuje co do technické drovné
a slozitosti velmi rozmanitd FeSeni od nejjednodussich zarizeni s impulsovou regu-
laci (udrzovani teploty zchlazeného mléka, ohfivaciho podlaZi pro selata aj.) az po
pomérné slozité pfipady regulace klimatu skladovacich a stajovych prostort, u kte-
rych je nutno k dosazeni regula¢niho efektu skloubit ¢innost vétsiho poétu auto-
matizacnich prvka a zafizeni. Z technického hlediska se zde prolinaji automatické
regulace s automatickym ovladanim.

Regulovanymi veli¢inami jsou nejéastéji teplota a vlhkost materialu nebo
ovzdusi, popiipadé obsah ¢pavku v ovzdudi. Nejdokonalejsi zpiisob regulace je
vidy ten, ktery je odvozovan od primého méreni téchto veli¢in. Avsak, podobné
jako u zpracovatelskych linek, nebyva vidy technicky snadno realizovatelny.
Snadno Fesiteln4 je pouze indikace a regulace teploty a v posledni dobé byla vy-
feSena regulace vlhkosti vzduchu. Obtiznéjsi je jiz méreni vlhkosti vlastniho pro-
duktu. Proto se opét snazime najit jinou, vedlejsi zavislost, kterd by dostateéné
charakterizovala sledovanou veli¢inu a zaroveri byla technicky priméfené zvlad-
nutelna. Napriklad namisto vlhkosti zrna v susicim obilnim silu se zjistuje vlhkost
vzduchu v mezizrnném prostoru. K rovnovaze vlhkosti materidlu a prostredi do-
chazi ovSem aZz po uréité dobé klidu, takze s predstihem pred vlastnim mé¥enim
je tfeba docasné prerusit provétravani. Tyto tkony spolu s postupnym prepinanim
jednotlivych ¢idel na dstfedni €len reguldtoru obstardva programovd automatika.

Neni-li mozno nalézt ani zdvislost ndhradni veli¢iny, stanovi se na zakladé
podrobného proméfeni priibéhu procesu béznymi méridly alespori nahradni Easova
zévislost, ktera je pfi opakovani procesu reprodukovdna programovou automatikou.

Susici a vétraci nebo klimatizaéni za¥izeni jsou zpravidla vybavena ohfivadem
vzduchu na topny olej nebo naftu, ktery musi byt schopen na impuls od tstfed-
niho ¢lenu regulatoru samoc¢inné zapalit hotdky, musi prekontrolovat, zda k zapa-
leni doslo a podle vysledku zatadit ohfiva¢ do procesu nebo signalizovat poruchu.
Musi byt schopen téz bezpecné jej odstavit po skonéeni kazdé faze suSeni a béhem
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provozu udrzovat teplotu su$iciho vzduchu v nastavenych mezich. P¥itom tento po-
mérné slozity automat pfedstavuje z hlediska celé susici automatiky jen jednu jeji
souéast — akéni élen.

Polni vyroba

Tézisté problematiky polnich praci spoéivd v automatizaci mobilnich stroji
a agregati. Jde pfi tom hlavné o kontrolu price a regulaci zaplnéni pracovnich
organu strojli, regulaci vykonu a rychlosti tazného progffedku a fizeni pohybu
agregatu po poli. Mimoto byva nutné automaticky ridit i zdbér pracovnich organt
strojt.

Kontrola a regulace ¢innosti pracovnich orgdnti mobilnich stroja zahrnuje
v podstaté tytéz problémy, na které jiz bylo poukdzdno u zpracovatelskych nebo
dopravnich linek statkovych vyrobnich procest. V té€zkych polnich podminkach ma
prvoradou dilezitost takova regulace, kterd pasobi preventivné proti ucpani a pre-
tizeni stroji a dovoluje vyuzivat jejich maximadlniho vykonu. Vzhledem k malym
vzdalenostem a bezprostfednimu spojeni mezi jednotlivymi stroji agregéatu zde klesa
vyznam automatické kontroly a regulace dopravy hmot. Prvky, pouzité na mo-
bilnich strojich, mohou pracovat na stejném principu jako tytéz funkéni prvky
odpovidajicich stabilnich stroji, ale musi byt otfesuvzdorné a pracovat spolehlivé
pti odklonech z vodorovné roviny ve viech smérech.

U strojit na sklizeni obilovin, picnin a hmot na silaz je vhodné odvozovat
regulaci zatizeni od vysky vrstvy materidlu postupujiciho od zaciho nebo sbéraciho
zatizeni do dal§ich uzld. Ostatni uzly je Géelné opatfovat poruchovou a poptipadé
i pracovni signalizaci (napf. naplnéni zisobniku zrna obilniho kombajnu). Tato
koncepce jiz byla v zahrani¢i ovéfena s kladnymi vysledky. Obtiznéjsi je kontrola
prace pracovnich orgdni strojii uréenych pro sklizeii okopanin. Zde bude patrné
tfeba odvozovat regulaci bud od jejich okamzitého pfikonu, krouticiho momentu,
nebo zhruba alespoii od zatiZeni celého mechanismu. Mnozstvi vystupujiciho ma-
teridlu se reguluje zménou rychlosti tazného prostiedku.

Navic proti stabilnim linkdm se vyskytuje potfeba regulace polohy nékterych
pracovnich organti. Rizeni jejich pohybu v horizontidlnim sméru je nutné u kulti-
vaénich a vyordvacich stroji, regulace vysky se uplatiiuje u Zacich a sbéracich
organti a pluhii. Z technického hlediska jde o pfipady vleéné regulace, tj. takové
regulace, kdy tlohou reguldtoru je udrZovat co nejmensi odchylku od fidici veli-
¢iny, kterd je proménlivd s €asem, resp. mistem. Ve zminénjch pfipadech jsou
tidici veli¢inou: reliéf terénu, dno nebo sténa predchozi brazdy pfi orbé, fadek
kultivovanych rostlin nebo vyordvanych bulev, sténa dosud neposecené &asti obili
¢i jiné kultury atd.

Stejnym zptsobem miZeme fesit i smérové Fizeni pohybu samochodného stroje
nebo traktoru, a tim i celého agregdtu po poli.

Technické prostiedky zemédélské automatizace

Casto se setkdvdvame s nazorem, ze v zemédélské automatizaci lze vystadit
s pramyslovymi prvky, a Ze jeji technickd problematika se redukuje jen na spravny
vybér a aplikaci béznych automatizacnich prosttedkd. Tento nazor je viak opravné-
ny jen do uréité miry. Ze zdkladnich prvka primyslové automatizace jsou to zejmé-
na stykade, pomocné a fidici relé, koncové spinace, tladitka, nékterd elektronicka
zafizeni a fada dalSich, které se hodi pro pouziti v zemédélském provozu a jejichz
vhodnou kombinaci lze vyfesit prakticky viechny tukony automatického ovladani.
Totéz plati o pomocnych zdrojich energie (transforméatorky, usmériovace, akumu-
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latory aj.). Ze souldsti reguldtorii mozno aplikovat fidici a porovndvaci ¢leny,
zesilovace, Gstfedni ¢leny (vlastni reguldtory) a servomotory, popiipadé nékteré
akéni cleny. Je nesporné, Ze tato technicka zékladna je pro zemédélstvi velkou
pomoci a dava predpoklady k jeho urychlené automatizaci.

Jina je vsak situace, pokud jde o nékteré regulacni organy a zvlasté cidla,
ve kterych je vybér pramyslovych prostfedki vzhledem k zemédélské potrebé
znaéné omezeny. Na jedné strané existuje pomérné bohaty vybér prvkd na indikaci
teploty a tlaku (odpordvé teploméry, termoélanky a termostaty nejriiznéjsiho pro-
vedeni, manostaty a tlakové spinace), na indikaci Grovné vodni hladiny (plova-
kové spinace) aj., které viak resi tilohy vSeobecného a z hlediska zemédélské vyroby
spise pomocného charakteru. Neékteré pracovni operace a pouzité prostredky jsou
piibuzné s vykupem a potravinaiskym primyslem (hlavné sufeni produktt a ma-
nipulace s nimi), ale jindy byvd nutno hledat feSeni v ovéfovani vhodnosti
a v pripadnych Gpravich prvkd, ptvodné uréenych pro jiné a Casto dosti odli§né
téely; nékdy je pouzitelny alespoil princip, i kdyz nutno jej konstrukéné pfizpi-
sobit na jiné parametry (takto byly FeSeny napf. membranové stavoznaky na obili
a §roty). Rada operaci, tvoficich t&zist€ zemédélskych technologii (pfesny vysev,
kultivace, sklizeti a manipulace s velkoobjemovymi hmotami, vymlat, fizeni pohybu
agregitu po poli apod.), maji natolik specificky charakter, Ze Ize téZko nalézt byt
i velmi vzdalenou obdobu v ostatnich odvétvich, takze je tfeba hledat ptivodni
feSeni.

Obor vnitrostatkové dopravy velkoobjemovych hmot je tieba mechanizaéné
dokompletovat zejména o zafizeni na vyskladfiovani hmot (vybirade sildZe, sena,
slamy). Dopravni linky na bazi mechanickych dopravniki (véetné sloZist, zdsob-
nikd a skladovacich prostort) je tfeba vybavit robustnimi a Géinnymi ¢idly pro
kontrolu pohybu a dosazené drovné hmot. Nejlevnéjsi jsou pohyblivé hmatace
s elektrickym kontaktem. Provozné vyhodnéjsi vsak patrné budou ¢idla bez po-
hyblivych ¢asti, napt. kapacitni nebo fotoelekirické snimace.

K indikaci hladin sypkych hmot (napt. zrna, §rotu) se pouzivd membréano-
vych stavoznakd, které vSak patrné nebude mozno aplikovat v pripadech, kde jde
o malé mnozstvi lehkého materidlu, nezarucujici vytvotreni potfebného tlaku na
membranu. ZvySeni tirovné manipulace se zrnem a §roty si dédle vyzada vyteSeni
jednoduchého akéniho ¢lenu k regulaci jejich pritoku.

Kontrola a regulace pneumatické dopravy je podminéna predeviim existenci
vhodnych ¢idel. U zrnometd bylo jiZz pouzito (zatim jen k signalizaci) vzduchové
klapky, vychylované ttmérné s rychlosti nasidvaného vzduchu, kterd je mé¥itkem
prumérného zaplnéni dopravniho potrubi a pfepravni schopnosti zrnometu.

K regulaci rychlosti posuvu dopravnich pésti, zviasté slozist, se pouZiva servo-
motoricky ovladaného varidtoru nebo jednodussiho zapadkového pohonu s ménitel-
nym poétem zubd v zabéru. Jeho pferufovany pohyb je pfipustny u méné nama-
hanych a pfikonové nendroénych pést.

U potrubni dopravy tekutych a kaSovitych smési se ke snimani trovné hladin
osvédéuji elektrodova ¢idla. Pracuji na principu poklesu odporu prostredi, zaplni-li
se prostor mezi nimi sledovanou tekutinou namisto vzduchu. U kaSovitych krmiv,
vodnich roztoki a vétdinou i u &isté vody je tento rozdil tak vyrazny, e elektrody,
zapojené sériové v ovladacim obvodu pomocnych relé, staéi k jejich pfimému ovla-
dani i tehdy, pouziva-li se z bezpe¢nostnich diivodii malého napéti. K ¥izeni pohybu
tekutin se pouziva béznych elektromagnetickych ventilii. Regula¢ni organy zatizeni
na kaSovité hmoty a mokra krmiva jsou zpravidla souéésti vlastniho mechanismu
a jejich tvar a provedeni je pfizpisobeno danému déelu. Nékteré jsou piimo
ovldddny vahou krmiva, kterd vSak vidy nesta¢i k bezpetnému uzavieni. Jako
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spolehlivéjsi se ukazuji organy s nucenym zaviranim. K pohonu mensich vypusti
slouzi elektromagnety, u vétsich jsou to servomotorky z béiné vyroby.

. Piesného davkovani lze dosdhnout prakticky jen na zakladé vazeni hmot, které
je dobfe vyfe$eno pro zrno a sypké materidly. Pouzivané typy automatickych vah
pracuji cyklicky, ale vzhledem ke svému celkovému usporddani nenarusuji ply-
nulost pfivodu materidlu. Pro automatické vazeni velkych mnozstvi hrubsich ma-
terialit byly vyvinuty kontinualni pasové vahy. Pro zemédélstvi jsou zatim pomérné
drahé a lepsiho vyuziti by se dosahlo jejich tipravou jako pfenosnych a prevoznych
vah, popf. i za cenu zhor§eni pfesnosti. Hlavni pfednosti vaZeni je moznost rychlé-
ho pfestavéni pozadované divky.

Z ekonomickych divoda se ¢asto voli zptisob méné presného, avsak jedno-
duchého objemového davkovéni. Spodivd v zarudeni rovnomérné vrstvy dopravo-
vaného materidlu, kterého se dosahuje hraditky, odmetacimi bubny, zménou
otevieni vypusti u sypkych hmot apod. Pfi zméné davky je tfeba tyto prvky pre-
stavét. Méritkem prochdzejiciho mnozstvi je rychlost odebiraciho dopravniku nebo
¢as. Spolehlivost davkovani zavisi na zabezpeceni dostateéného pfisunu materidlu,
aby jeho mnozstvi nebylo nikdy mensi, nez odpovida nastaveni omezujiciho prvku.
Proto bude ve vét§iné ptipadi nutny vyrovnavaci zdsobnik na vstupu do davkovace,
v némz bude automaticky udrZovdno pfiméfené mnozstvi materidlu. Nezbytné je
zde poruchové jisténi.

Ulohy z regulace teplot a vlhkosti (suseni obili a pice, klimatizace stajovych
a skladovacich prostorti) se opiraji o osvédéené prvky primyslové automatizace.
Teézisté jejich problematiky spo¢ivd ve skloubeni jednotlivych zatizeni do tcelného
technologického celku a v dofeSeni dil¢ich problémii. Vysoké trovné, zvlasté v za-
hranici, dosahuje komplexni automatizace sklenikti, kde se vedle vzduiné i ptlidni
regulace teploty a vlhkosti automaticky reguluje i umélé osvétleni. Ve spojeni
s programoveé fizenym cyklem manipulace s Zivnymi roztoky pfi hydroponii umoz-
nuji zcela vyloudit béhem vegetaéni doby tcast ¢lovéka, ktery zasahuje jen pfi
sazeni a sklizni. RovnéZ jsou zndma teeni automatického rizeni umélého zavlazo-
vani ovocnych sadta. U polnich zavlah je vzhledem k rozsdhlosti pozemki znaéné
ztizeno primé zji§tovani pudni vlhkosti; proto je ufelné praci zarizeni programovat
tak, aby zabezpeéilo minimdlni zavlahovou davku pro ptislusnou kulturu.

U sklizecich i zpracovatelskych stroji, agregati a linek vesmés chybéji pro-
sttedky na ptimou kontrolu jakosti prace, od nichz by bylo moZno odvozovat signa-
lizaci, jisténi nebo regulaci chodu strojii. V blizké dobé je mozno pocitat hlavné
s nepfimou kontrolou pracovnich organti, odvozenou od méfeni jejich mechanického
zatizeni nebo od mnozstvi (hlavné tloustky vrstvy) vstupujici hmoty, zda je pii-
méfené maximalnimu vykonu stroje. Prvni zpisob nalezne uplatnéni u strojd
s elektromotory, zvlasté je-li pouzito individudlniho pohonu pracovnich uzld. Je
viak pouzitelny pouze tam, kde rozdil prikonu motoru pfi chodu stroje naprazdno
a pti zatizeni je dostateéné vyrazny. Druhy zpiasob je obtiZnéjsi a pouzije se
v ostatnich p¥ipadech, hlavné u mobilnich strojd. ProtoZze vykon motoru traktoru
se déli mezi pracovni stroje a pojezd, nemusi byt pii pretiZeni stroje také pretiZzen
motor, a naopak. Dokud neni vyte§ena regulace pojezdu traktoru, lze Gdaje o stavu
zatizeni stroje vyuzit pouze k signalizaci. U stroje s elektrickym pohonem je v po-
dobném pfipadé proveditelny vys§i dkon — automatické jisténi, které vypne
elektromotor.

Regulace stabilnich i mobilnich agregatii ma tu zvlastnost, Ze se regulacni
zasah véts§inou uskuteciiuje na jiném stroji, nez na kterém byla zjisténa odchylka,
a ze tyto stroje se rizné kombinuji a zaménuji. Traktor bude pracovat s fadou dal-
sich strojii, a stejné staciondrni zafizeni, napf. slozi§té, bude regulovino alterna-
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tivné od metace pice nebo separdtoru. Automatizaéni prvky musi byt natolik unifi-
kovany a zkoordinovany, aby umoznily rtzné technologické kombinace pokud
mozno bez dprav a sefizovani.

Agkoli sklizeci a zpracovatelské stroje maji klicovy vyznam, je jejich auto-
matizaéni vybavenost ze viech zemédélskych zarizeni nejmensi. Jednoduché prvky
automatizace se zacinaji uplatiiovat zatim hlavné u stroji na pfesny vysev.

Smérové fizeni tazného prostfedku, at uZ ruéni nebo automatické, je vzhledem
k velké usmértiované hmoté a boénimu prokluzu kol zvlasté pfi vyssich pracovnich
rychlostech malo citlivé; proto musi byt nékdy dopliiovano citlivym smérovym
tizenim pracovniho orgédnu (pletka). Jako €idel se pouziva lehkych mechanickych
hmataét, jejichz pohyb je bezkontaktné sniman a pomoci tranzistorového zesileni
je od ného odvozeno elektromagnetické ovladani hydraulického rozvodu fidiciho
vélce.

Charakteristickym rysem zemédélské automatizace je prevladajici pouzivéani
elektrickych prvkd nejen na farmé, ale i na mobilnich agregétech. Elektrické energie
z baterie traktoru se pouziva i na pomérné jednoduché automatizacéni tkony. U na-
roénégjsich funkci, zvlasté je-li tfeba velkého zesileni na vystupu reguldtoru, se
kombinuje s hydraulickym akénim ¢lenem. Pneumatické automatizaéni prostiedky,

vy

pomérné dosti roziifené v ostatnim pramyslu, v zemédélstvi chybéji.

Ekonomicka efektivnost automatizace v zemé-
délstvi

Jednim z cild automatizace je sniZit vlastni ndklady vyroby, coZ se projevuje
hlavné v téchto ukazatelich: ve sniZeni mzdovych naklad@ (zvySeni produktivity
préace), ve snizeni nakladd na udrzbu a opravy strojniho zatizeni, ve zvyseni pro-
vozni bezpe€nosti a sniZeni po¢tu a rozsahu havarijnich stavii, v tsporich in-
vestiénich ndkladt na jednotku prirtstku vyroby véetné tspory vyrobni plochy,
ve snizeni procenta zmetki, zvySeni kvality vyrobkl a posléze ve snizeni spotteby
surovin, pomocného materidlu a energie.

Jednotlivé ukazatele maji v réznych souvislostech riiznou vahu. Zalezi pie-
devsim na tom, jaky podil investic, materidlu a jakd vybavenost energii ptipada
na jednoho pracovnika. Naptiklad v energetice jsou velkoelektrarny, kde na jed-
noho pracovnika pfipadaji roéné statisicové odpisy investic a tisice tun spotie-
bovaného uhli, vedle nichZ jsou mzdové naklady nepatrné. Celd koncepce auto-
matik je proto podfizena predeviim zabezpeceni bezporuchového provozu, zmen-
Seni opotiebeni zafizeni a tspordm na palivu; je sledovdna hlavné funkéni
dokonalost, zatimco ptfipadné ndklady na ddrzbu automatik nehraji roli. Podobné
poméry jsou i ve velkych chemickych provozech. Zemédélstvi pfedstavuje naproti
tomu druhy extrém. Vybavenost stroji a energii je pomérné nizka, znatelnych
uspor energie vlivem automatizace lze dosdhnout hlavné u energeticky naroénych
polnich praci, sufeni i dosouseni a u nejvykonnéjich zpracovatelskych linek
vnitrostatkové vyroby (separace zrna, §rotovani). Dale lze automatizaci snizit
podil skliziiovych ztrdt a ztrat zptsobenych skladovdnim, popiipadé pfepravou.
Odpovidajici aspory viak nebudou mit rozhodujici vliv a zpravidla ani nedosdhnou
vy$§e mzdovych nakladd.

Hlavni diraz v soutasné zemédélské automatizaci je t¥eba kldst na dsporu
mzdovych nékladd, tj. na zvySovani produktivity prace. Primarnim pozadavkem
na automatizaéni zafizeni je robustnost, spolehlivost v provozu a nenaro¢nost na
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udrzbu (aby se zde mzdové naklady opét nezvySovaly), zatimco piesnost prace
je drubotna. Bézna presnost jednoduchych regulaénich prostiedki je vétSinou po-
staCitelna, takze neni ucelné ji zvySovat za cenu zdraZzovdni a zvySovani péce
o zalizeni.

Zatimco investi¢éni ndklady na mechanizaci jsou Gmérné hlavné vykonu za-
fizeni, resp. denni ¢i roéni produkei, jsou naklady na automatiku timérné hlavné
slozitosti vykonavanych funkci a presnosti jeji prdace. Existuje zde analogie se
mzdovymi naklady na lidskou fidici préci, které se rovnéz relativné zmensuji,
zvétiuje-li se obsluhované zafizeni. Koncentrace vyroby proto prispiva ke zlevnéni
automatizace. Koncentraci vyroby v$ak rostou naklady na dopravu, takze existuje
ur¢itd optimalni velikost zavodu, které pfislusi nejmensi soucet celkovych néa-
kladi. Z porovndni automatizovaného a neautomatizovaného zavodu za jinak
stejnych podminek vyplyva, ze absolutni hodnota minima celkovych naklada je
u automatizovaného zdvodu niz§i. Mimoto se kloni smérem k mensim vyrobnim
jednotkdm (jimz odpovidaji také mensi dopravni vzddlenosti), a to tmérné tomu,
o¢ je Fidici prdce automatiky levnéjsi nez fidici prace ¢lovéka. Naklady na ze-
médélskou dopravu, vztazené na pomérné nizkou cenu prepravovanych materiala,
maji za nasledek malou optimélni koncentraci vyroby; v dasledku toho je nasa-
zeni automatizaénich prostredk méné efektivni nez nasazeni téchto prostfedkii
v pramyslu.

Hlavni ekonomicky rozdil mezi prumyslem a zemédélstvim spoéiva ve vy-
uziti pracovnich prostiedki. Primyslovému vyuziti — radové 10° hodin — se
v zemédélském zdvodé blizi jen traktory a nékteré vykonové malo narocné stroje
pro statkové prace (dojici stroje a piislufenstvi, doméci vodarny). Vétsina vy-
konové i automatizaéné ndrofnych strojii a zafizeni pracuje sezénné, s vyuzitim
fadové desetkrat mens§im, coz predstavuje dalsi nepfiznivou okolnost pro efek-
tivnost zemédélské automatizace.

Z uvedenych skutecnosti vyplyvd, ze problém nespociva ani tak ve vyfe-
Seni vlastni automatizace [unkce zafizeni, jako v tom, aby technické feSeni bylo
amérné vyslednému eckonomickému elektu. Ma-li zemédélskda automatizace do-
sdhnout nebo se alespoin priblizit primyslové trovni, pokud jde o dobu navrat-
nosti investic, musi pracovat jen s nejjednodussimi a nejlevnéjsimi automatizaénimi
prostiedky.

V tomto misté se tedy hlediska na primyslovou a zemédélskou automatizaci,
zvlasté vyhledové, rozchazeji. Ekonomicky tlak na technické feseni ptisobi v ze-
médélstvi smérem k maximalnimu zjednoduSovani automatiza¢nich prostfedki,
zatimco v pramyslu pusobi predeviim ke zkvalitiiovani prace automatik, ktera
by odpovidala pozadavkim stoupajici koncentrace a specializace priimyslové
vyroby.

Jiz v Gvodu bylo zdivodnéno, Ze plné rozvinuti moznosti automatizace pred-
poklada i vyrazné zmény technologického procesu. Tento hlavni smér automati-
zace je tedy tzce spjat se zavddénim nové techniky, kterd vzhledem k vyrobnim
kapacitdim a investiénim moZnostem postupuje pomérné pomalu. Mimoto je tfeba
konstatovat, Ze tzv. nové technologie v zemédélstvi, které jsou nespornym pfi-
nosem proti diivéj§im zpiisobim vyroby, nemaji jesté plné charakter technologii
pro automatizaci, tj. automatizace tu jest¢ neni pro zabezpefeni provozu bez-
podmine¢né nutna. Zatim jediny ndznak nutnosti automatizace mizeme spatiovat
u zpracovani pudy zvlast vysokymi rychlostmi, jejichz zvladnuti je jiz na hranici
lidskych moznosti. Proto ma v souc¢asné dobé v zemédélstvi velky vyznam vedlejsi,
ale neméné dulezity smér automatizace, oznaovany jako modernizace stroju.
Tento smér je dobfe znamy z prumyslu a uplatiiuje se jak v socialistickych, tak
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i v kapitalistickych stitech (véetn& USA). Spodivd v tom, ze stavajici technika
po tpravich a vybaveni automatizaci pracuje s progresivnéj§imi ukazateli, po-
pfipadé je schopna zapojeni do automatizovanych linek. V zemédélstvi bude
patrné mozno takto pouzit pravé nejvykonnéjsich stroji, jako mlati¢ek, zrnometd,
pneumatickych dopravniki velkoobjemovych hmot a $rotovnikii. Hlavni ptednosti
modernizace je moznost daleko rychlejsiho a levnéjsiho zavidéni do praxe.

Zaveéer

V soucasné dobé se automatizace uplatiiuje v zemédélstvi pomérné mélo
a prevlada jeji pomocny charakter. Zatim jsou predpoklady pro rychlé dosazeni
dobré drovné u veskerych ukonu automatického ovladani a u nékterych regulaci
(sueni, vétrani), protoze je mozno aplikovat v ndvrzich bézné vyrabéné auto-
matizaéni prostfedky. Re$eni automatické kontroly a regulace vétSiny ostatnich
procest se vSak musi opirat o podrobnou analyzu a znalost hlavnich parametrt
regulovanych soustav, jejichz ziskdvani je nepomérné pracnéjsi, a ve vlastnim fe-
Seni bude patrné nutno k postihovani prubéhu procesi vyuzivat vedlejsich a ne-
piimych zavislosti.

Ve statkové vyrobé méa prevaznd vétsina procest pfedpoklady k tomu, aby
probihala bez pfimé fidici prace ¢lovéka. V polni vyrobé je vzhledem ke kompli-
kacim s mobilnimi agregdty na souvratich nutnd ridici prace clovéka; pomoci
automatizace je vSak realné dosahnout obsluhy agregitu (popfipadé i vice agre-
gatd) jedinym pracovnikem.

Doslo dne 29, 8. 1962

Kpatkuit 0630p npofJeMaTHKn CENbCKOXO3SHCTBEHHOIT aBTOMATH3ALNH

[lepBast (asa aBromMarH3aliii CEILCKOr0 XO03u#4iCTBA XapaKTePH3YeTCs CrpeM.JicHHeM
YACTHYHO HJIH IIOJHOCTBIO AlfTOMAaTH3HPOBATH COBPEMEHHYIO TeXHoJoruio. B xossiicTBennbIxX
paGoTax MOZXHO aBTOMATH3HPOBATL IIPEXJE BCEro TPAlCHOPTHLIC JHHHM, Jajgec verpoiicrsa
JUUIs1 B3BELWIHBAHHA H JIO3HPOBKH MATEpHAJO0B, JIHHKH 110 00padoTKe MatepHa/os, a Takzke cy-
illHJIbIible, BeHTHJHPYIOLLHC H KONJHUHOHMpYIoute yerpoiicra. M3 rpancnoprunix  anmni
AaBTOMATH3alMK J1erye BCero 1o/Uiaercs KaHarHoe Bhirpefaioniee YCTpoiicTBO H JIMHHH CO liHe-
KOBLIMH TpaticrnoprepaMu. XopoiilHe NPeANoCLIIKH IS aBTOMAaTH3alii  HMeeT TpaHucnonT
AKHAKOCTEHl M KalleBHAHBIX cMeceii 1o TpyGonposojam. ABToMaTiueckoe yerpoiictBo aas pas-
BECKH H JLO3HPOBKH MaTepHa/oB AOJIKHO BLINOJHSTL 3 3a1aui: yder MartepHasia IpH norpys-
Ke, /I03HPOBKY 3apaHee YCTAUOBICHION0 KOJHUeCTBA MaTepHasa Npi BLITPY3Ke, a TaKxe poJb
YUYBCTBHTEJBHOTO 3.eMeilTa B IIpolecce PeryaHpoBaHHs MOMENTaJblloro KoJHuecTsa lpoTe-
Kalollero MarepHaJa. I'IaBHLIMH 3BeHbAMH aBTOMAaTHKH 00padaTbLIBAIOUIHX JHUHIT OyayT cay-
AKHTb PEryJaHpYIOLLHe YCTPOICTBA, Pery /lipyloiiie Mporecc B 3aBHCHMOCTH OT KdaueCTBa BbI0.-
liennoli paGoTul. Peryampopaiiie rtemiicpaTtypbl I BJIAXKHOCTH KacaeTcs Kak HeKOTOPBIX
VCTPOHCTB /1t 00PA30BaHHsT MHKPOKAMMATA, JJIs1 OXJIAXIAECHHST WK 110/0rpeBa MPOAYKTOB
HJIH KOPMOB, TakK H CJOMKHBIX YCTPOMHCTB peryJsiuH K/J1dMaTta CKJIaJACKHX H KHBOTHOBOAYE-
CKHX TIOMeLIleHHil.

ABTOMATHKA MAUIHH M arperaTtoB IJsi MOJIEBBIX [)G()OT J0M7KHa KOHTPOJIHpOBaTh [)1!60'[“,’,
PEryJIMpoBaTh IPOH3BOJHTEIbHOCTb H CKOPOCTL CPEJICTBA THArH, VIIPABJIATD ll“lpHHOﬁ 3axBarta
pa()ounx OpraHoB MatllHH W TNepeaBHZKeHHEeM arperara 1o mnoJio.

ﬂ.’lﬂ TeXHHYeCKoro obGecneyenisl CesbCKOX03giiCTBEHHOI aBTOMATH3alHH MOYKHO HCIOJIb-
30BATb MHOTOYHC/JAEHHLIE 3./1CMCHTHI ﬂpOMblU].’ICHHOl"l ABTOMATH3allHH, Ommxo CIlCLUquH‘HlOCTb
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1ieKOTOPEIX 06padaThiBAEMBIX MaTepHajao0B TpPeGyeT MHOTOYHC/IEHHBIX CMelHabHbIX 3.eMen-
TOB, IIPHTFOJIHEIX TOJLKO /IS CEIbCKOXO03:{CTBEHHOI aBTOMATH3aLHH.

Becenopro, aBroMaTH3allis NOBLICHT TIPOH3BOHTENBHOCTb TPY/la B CeJIbCKOM X03siicTBe.
OnHako mpi ee BHEAPEHHH HEOOXONHMO YUHTHIBATH HEKOTOPBIE 3KOHOMHUYCCKHE MOMEHTHI, KO-
TOPLIMH TPoGJIeMATHKA aBTOMATH3AINI CEJALCKOT0 XO03siicTBa OTJHYACTCS OT aBTOMATH3allUH
HPOMBLINIJICHHOCTH, [IaBHBIM 3KOHOMHUECKHM MOMEHTOM SIBJSICTCS Da3HHIlA B HCMOJb30BAaHHH
padounx cpejcrs. McnonbioBannue GOAbIIHHCTBA CPEJICTB B CEJbCKOM X035iiCTBE BecbMa HH3-
KO, GOJLIIMHCTBO MAUiHH, TPeOOBATCAbHBIX K aBTOMATH3AllHH, PAaGOTAeT TOJILKO HECKOJBKO
aueit vk nenedas 8 rojay. ChaeayloniiM MOMEHTOM fBJAETCH pasjiHyHasi J10Js H3epiKeK B 06-
IHX pacxoidx Ha eIMHHIY NpPoAyKuniu., ¥V GOJLUIHICTBA CeIbCKOXO035HCTBEHHBIX TPOJYKTOB
3HAUHTE/BbHYIO YaCThb COCTAB/IMIOT PACXO0/ibl Ha 3apILiaTy, B TO BpeMsl KaK B NPOMBIIIEHIEIX
NPEANpPATHIX OCHOBHAS J0JST PAcX0/10B NPHXOJHTCS Ha MaTepHas H aMOPTH3aUHOHNBIE OTYHC-
Jenns Kanurasoioxkennil. Ha ocirose npuseienibx MOMEHTOR He0OXOJAHMO HANpPaBHTL ABTO-
MaTH3ALIIO CCILCKOTO XO03AICTBa NPEXK/C BCEro Ha IKOHOMHIO pacXoaos na sapmiaary. Ot-
clofa Takike BbITCKaer TpedoBalHe K ABTOMATH3AIHONHOMY YCTPOMCTBY, KOTOpPOE [O0/KHO
OLITL COJM/IHBIM H B 3KCMAYATAILHOHHOM OTHOLICHHH HANEKHBIM € TeM, 4TOObl OHO GblIO
BO3MOXKHO MeHblIe TPeGoBaTe IbHLIM K VXOY.

Kurzgefaite Ubersicht der Problematik der landwirtschaftlichen Automatisierung

Die erste Phase der Automatisierung in der Landwirtschaft wird durch das Be-
streben charakterisiert, die bisherige Technologie teilweise oder voll zu automati-
sieren. Bei den Hofarbeiten konnen vor allem die Transporteinrichtungen, die Ein-
richtungen zum Wiegen und Dosieren der Giter, die Verarbeitungs-, Trocken-, Be-
liftung -und Klimaanlagen automatisiert werden. Von den Transportanlagen lassen
sich Seil-Entladevorrichtungen und Anlagen mit Schneckenforderern am leichtesten
automatisieren. Gute Vorbedingungen fiir die Automatisierung hat auch der Transport
von Flissigkeiten und breiférmigen (flieifdhigen) Mischungen durch Rohrleitungen.
Die automatische Einrichtung zum Wiegen und Dosieren von Gilitern muf3 dreierlei
Aufgaben erfiillen; diese sind: die Erfassung und Aufzeichnung der Giiter bei der
Einlagerung, die Abmessung im Vorhinein festgelegter Stoffmengen bei der Ent-
nahme aus dem Lagerraum und die Aufgabe von Flihiern beim Prozel3 der Regelung
der augenblicklich durch die Einrichtung hindurchgehenden Stoffmenge. Die wich-
tigsten Glieder der Automatik der Verarbeitungsanlagen werden Regler sein, die
den Prozefl im Zusammenhang mit der Qualitit der geleisteten Arbeiten regulieren.
Zur Wiarme- und Feuchtigkeitsregelung dienen sowohl einige Einrichtungen zur Schaf-
fung des Mikroklimas, zur Abkiihlung oder Erwiarmung der Produkte und Futter-
mittel, als auch die kemplizierten Einrichtungen zur Regelung des Klimas in Lager-
und Stallrdumen.

Die Automatiken der Maschinen und Geratekopplungen fur Feldarbeiten miissen
die Arbeit kontrollieren, die Leistung und Geschwindigkeit der Zugmittel, die Arbeits-
breite der Arbeitsorgane der Maschinen regeln und die Bewegung der Geratekopplung
im Feld lenken.

Zur technischen Sicherung der landwirtschaftiichen Automatisierung wird es
moglich sein, die zahlreichen Elemente der industriellen Automatisierung auszu-
nutzen. Der spezifische Charakter einiger zu verarbeitender Giliter wird jedoch zahl-
reiche spezielle Elemente erfordern, die sich nur fiir die landwirtschaftliche Auto-
matik eignen.

Die Automatisierung wird zweiftellos die Arbeitsproduktivitat in der Landwirt-
schaft erhthen. Bei ihrer Einfiihrung ist es jedoch notwendig, auch einige 6kono-
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mische Momente zu beriicksichtigen, durch die sich die Problematik der Automati-
sierung der Landwirtschaft von derjenigen der Automatisierung der Industrie unter-
scheidet. Der wichtigste 6dkonomische Moment ist der Unterschied in der Auslastung
der Arbeitsmittel. In der Landwirtschaft ist die Auslastung der Mehrzahl der Mittel
sehr gering; die Mehrzahl der Maschinen, die hohe Anspriiche an die Automatisie-
rung stellen, sind nur einige Tage oder Wochen im Jahr eingesetzt. Ein weiterer Mo~
ment ist der unterschiedliche Anteil der Kostenarten an den Gesamtkosten fiir das
Produkt. Bei der Mehrzahl der landwirtschaftlichen Produkte bilden die Lohne
einen bedeutenden Kostenanteil, wihrend in den Industriebetrieben der Hauptanteil
der Kosten auf das Material und die Abschreibungen der Investitionen entfillt. In
Anbetracht der genannten Momente is es daher erforderlich, die landwirtschaftliche
Automatisierung vor allem auf die Einsparung an Lohnkosten auszurichten. Daraus
ergibt sich auch die Forderung, daf3 die automatischen Einrichtungen robust und be-
triebssicher sein miissen, damit ihre Instandhaltung einen mdglichst geringen Auf-
wand erfordere.
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K otazkam automatizace mobilnich procesu
v zemédélské vyrobé

K sompocam apromMarH3aldy MOGHJBHBLIX NMPOLECCOB CeJIbCKOXO3SHCTBEHHOrO
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On the Problems of Automation of Mobile Processes in Agricultural Production

Inz, Jaroslav KOSEK
Vyzkumny tustav zemédélské techniky, Repy

Reditel ustavu inZ. Miroslav Preininger

Uvod

V praxi byla jiz ve svété i v CSSR nastoupena cesta automatizace nékterych
tsekli zemédélské vyroby, zejména automatizace staciondrnich procesti. Reseni
automatizace mobilnich procest, tj. procest a operaci v polni vyrobé, je vétsinou
ve stadiu vyzkumu, popi. ve stadiu poloprovozniho ovéfovani.

Na rozdil od nékterych procesu statkové vyroby, které pfi specializaci zavodu
mohou mit po strdnce vyrobni charakter kontinualni nebo periodické préimyslové
vyroby, zaméstndvajici trvaly pocet pracovnikii, a jehoz automatizace je pomérné
snadno uskutecnitelnd, zdvisi automatizace mobilnich procesti na mnoha éinite-
lich. Je omezena zejména pretrzitosti vyrobniho procesu, mnohdy nesnadnosti na-
vaznosti jednotlivych pracovnich operaci a variabilitou prostiedi.

Utelem této prace je shrnout moZnosti automatizace mobilnich procesii.

Obeena ¢ast

Zavadéni automatizace v zemédélské vyrobé je opodstatnéno v téch pfipa-
dech, kdy pfi jejim pouziti se proti komplexni mechanizaci dosahne:

1. nizs§i pracnosti na jednotku produkce,

2. nizsich nakladd na jednotku produkee,

3. zvydeni bezpefnosti a hygieny prace a sniZeni fyzické namahy pra-
covnikovy.

Rozhodujicim pro automatizaci praci v polni vyrobé je v soucasné dobé prvy
faktor, tj. sniZeni pracnosti zejména u operaci zpusobujicich nadmérné pracovni
§pic¢ky. Potfeba pracovnich sil v polni vyrobé béhem roku znaéné kolisa i pfi za-
vedeni komplexni mechanizace. Pro nizornost je v obr. 1 a 2 uvedena potieba
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1. Potieba lidské prace na 1000 ha obhospodarované pudy v repaiské

oblasti:
O — sklizen obilovin, B — sklizen brambor, C — sklizen a jednoceni
cukrovky, K — sklizen kukurice, P — sklizen picnin.
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2. Pcireba lidské prace na 1000 ha obhospodarované plidy v bramboraiské
oblasti:

O — sklizen obilovin, B — sklizen brambor, K — sklizen kukutice.
P —- gklizen picnin.

386



pracovnich sil na 1000 ha obhospodafované pidy v fepafské a bramboraiské oblasti
v osmihodinovych pracovnich sménidch pii péstovdani vSech hlavnich plodin.
Z diagramu je patrno, Ze §pic¢ky pracovniho nasazeni jsou zpusobovany pfedev§im
skliziovymi pracemi. Zaroveri je nutno zduraznit, Ze vyrobni specializaci zemé-
délského zavodu na maly pocet plodin se potieba pracovniki béhem roku muze
vyrovnat, v dobé sklizné nebo v ur¢itych obdobich vznikne vsak §picka daleko vyssi.

Ma-li se automatizaci mobilnich procesi odstranit nepfiznivd pracnost skliz-
fiovych praci, je tieba, aby byly automatizovany aseky zemédélské vyroby s plné
vyjasnénou technologii, vybavené mechanizaénimi prostiedky, u nichz ¢lovék kona
prevazné prace fidici a kontrolu funkce pracovnich orgdnt strojii. Pritom lze pred-
pokladat, ze rozvoj automatizace mobilnich procest v rostlinné vyrobé si vyzada
i nékteré zmény v technologickych postupech, zejména prevadéni co nejvétSiho
objemu praci z mobilnich prostfedki na staciondrni.

Pii dalsich fefenich je proto nutno zaméfit prace pfedevsim na:

a) sniZeni potieby pracovnich sil v obdobi §pickovych zatiZeni a vyrovnani
rovnomérné potfeby pracovnich sil béhem roku;

b) v obdobi jednotlivych pracovnich §piéek mechanizovat a automatizovat
préace soustfedéné na delsi dobu na jednom pracovisti;

c) v jednotlivych obdobich $pic¢kového zatizeni fesit ty technologie, které pfi-
nesou nejvétsi ekonomicky efekt;

d) mechanizovat a automatizovat prace nebezpecné lidskému zdravi;

e) automatizovat préce, jejichz rychlé a véasné provedeni v kratké agrotech-
nické lhité ma vliv na vynosy plodin.

Po pfesunu zna¢ného objemu praci na stacionarni procesy bude nejvétsi podil
pracovniki v polni vyrobé pripadat na fidi¢e traktord a na obsluhu zemédél-
skych stroju.

Ponévadz zautomatizovani ¢innosti pracovniho stroje, pouzitého v agregatu
s traktorem, je podstatné téz8i nez zautomatizovéni fizeni traktoru, je tfeba v bu-
doucnu se zamérit predeviim na fFeSeni automatizace mobilnich energetickych
zdroju.

Z technického hlediska bude automatizace mobilnich prostfedki v zemédél-
stvi zavadéna podobné jako v ostatnich odvétvich narodniho hospodéfstvi, a to
postupné od diléi automatizace k automatizaci celych vyrobnich postupi vhod-
nych dsekt zemédélské vyroby, tedy ve sledu:

A — pomocné ovladaci mechanismy,

B — signalizace funkce pracovnich uzld,

C — automatické Fizeni sméru jizdy agregitu podle zadané trajektorie,

D — dalkové ovlddani a regulace,

E — komplexné mechanizované a automatizované linky (jako stacionarni
vyrobni proces).

O moznosti uplatnéni téchto jednotlivych prvka u mobilnich agregatt v sou-
casné dobé (traktor a stroj nebo samochodny stroj) podava prehled tab. I.

Prakticka ¢ast
Pomocné ovladaci mechanismy a signalizace funkce
Témito mechanismy musi byt vybavovdna predev§im ta vyrobni technika,

ktera vyzaduje nadmérnou potiebu fyzické i duSevni price obsluhy zemédélskych
mobilnich agregatd, zejména proto, Ze v budoucnu bude muset byt uplatiiovina
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I. Uplatnéni automatizaénich prvka (stupnu automatizace)

Traktor Pracovni stroj
Technologicky tisek
A B C D E A B C D E
Pfiprava pudy, hnojeni + + s
Seti a sdzeni =
Ochrana rostlin 4 =
Kultivace -+ e (+) e
Sklizen: obilovin 4 4 + 1 (+) 4 + | (+)
cukrovky } + | (+) 1 4
brambor + + | (+) - + (+)
kukufice +- + + | (+) o + | (+)
picnin -4 - (+) (+)

zésada Fizeni a obsluhy jedinym pracovnikem i u daleko sloZitéjsich agregatt
nez dnes.

Predevsim budou témito mechanismy vybavovany mobilni energetické zdroje,
at jiz traktory nebo samochodné podvozky. Jde o servomechanismy, jako hydrau-
lické posilovace fizeni, o daleko §ir§i uplatnéni pomocnych hydraulickych zafizeni
pro ovladani pracovnich strojii a regulaci ¢innosti, o zdvésy umoziiujici jedno-
duchou a rychlou montaz agregitovanych stroji a v neposledni radé o plynulé
nebo mnohostupriové prevodovky umoziiujici pozdéjsi prechod na automatickou
regulaci prace motoru v ekonomicky nejvyhodnéjsi oblasti zatizeni apod. Sou-
bézné s témito zafizenimi musi byt zvy$ovana péfe o pohodli tidi¢e z fyziologic-
kého hlediska a bezpe¢nosti prace, a to jak po strance vlastni obsluhy energetického
zdroje, tak i po strdnce sledovani ¢innosti funkce hlavnich pracovnich organt
agregatovanych stroji pomoci signaliza¢niho zafizeni.

Automatické vedeni traktoru podle zadané trajektorie

Vzhledem k tomu, Ze fizeni je jednou z nejpracnéjsich operaci pti obsluze
traktorového agregéatu, je vyfeSeni tohoto problému v zahraniéi i u nas ptikladan
znaény vyznam. V CSSR zatim fefeni tohoto tkolu neptekrodilo stadium vy-
zkumu (prace VUZS a VUTr), v zahraniéi byla jiz ovéfovana tada prototypi
v poloprovozu.

Metody automatizace fizeni mobilnich agregétli jsou rizné, a to podle zpu-
sobu zaddni trajektorie pohybu a podle typu zafizeni umoziiujiciho jizdu podle
této trajektorie. Nejvhodnéjsim zpisobem jejiho zadani v terénu je zadani trajek-
torie kazdé jizdy pomoci fadku rostlin, pomoci brazdy nebo jinymi mechanickymi
zpusoby. (Pii kopirovani prvni jizdy provedené ridi¢em slouzi jako stopa brazda,
okraj nesklizgné kultury apod.)

V téchto pfipadech miize zadanou trajektorii agregat kopirovat automaticky
specidlnim zafizenim, jez reaguje na zménu sméru a servomechanismy ovlada
vlastni fizeni traktoru.

vevas

Nejroz§irenejsimi a nejuniverzalnéjsimi kopirovacimi zafizenimi jsou elektro-
mechanicka nebo mechanicka kopirovaci zafizeni. Nejzndméjsi jsou systémy vy-
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vinuté v SSSR pro fizeni pasovych traktordt DT 54 a S 80 a v USA pro kolové
traktory Ford, pfi ¢emZz ovlddaci ustroji rizeni pasovych traktord je ponékud jed-
nodu$si nez kolovych traktort.

Hlavnim pracovnim orgdnem je zde mechanicky kopirovaci snimaé (hmatac),
pracujici ve dné napted vyorané brazdy, podle stény kultury nebo fadku rostlin,
ovladajici pfi vychyleni traktoru ze sméru mechanicky ridici Soupéatko nebo po-
déavajici elektrické signaly na ovladaci relé hydraulického obvodu servorizeni.

Elektromechanickd verze automatiky umoznuje ovladani traktoru z kabiny
fidice tlagitky eventualné dalkové, ponévadz ovladaci panel je mozno umistit
mimo traktor na pracovnim stroji.

Vyvinuti automatického kopirovaciho zafizeni s vyménnymi sadami hma-
taél pro riizné druhy kultur umozni praci pfi vyssich rychlostech, dovoli fidi€i
sledovat predevsim funkci pracovnich organi stroji a zajistit vyssi kvalitu praci.
Ridi¢ je nucen traktor ovladat pouze na souvrati a navést jej do dalsiho sméru.

Dalkové ovladani traktoru

Dalkové ovladani traktoru bude postupné uplatiiovdano ve dvou etapich, a to:

a) dalkové ovladani traktoru pohyblivym pfivodem;

b) dalkové ovladani traktoru elektronicky.

Z uvedenych zptisobti ma pro praxi znaény vyznam predeviim prvy zpiisob,
kdezto druhého se pouzivid hlavné k experimentalnim ucelim (zkousky na pre-
kazkovych drahach, ovéfovani pérovani atd.).

D4dlkové ovladani traktoru pohyblivym pfivodem

Tento zplsob fizeni vyuziva elektrického ovldadani hydraulickych servome-
chanismt, které se déje zapojovanim jednotlivych elektrickych okruha tlacitky,
umisténymi na zvla§tni pristrojové desce. Pristrojovou desku, spojenou vicepra-
mennou ohebnou §iitirou s traktorem, je mozno drzet v ruce nebo umistit na pra-
covnim stroji.

Zptisobu Fizeni z ruky je vyhodné pouZzit zejména pti préci traktoru na piik-
rych svazich nebo v situacich, kdy fidi¢ je vystaven nebezpe¢i tirazu moznym
pfevrzenim stroje. Zpusob fizeni z pracovniho stroje umoziiuje zvyseni produkti-
vity prace prenesenim funkce fidi¢e na nutnou obsluhu pracovniho stroje, zvlasté
v plipadech agregace traktoru se skliziiovymi stroji.

Dalkové ovlddédni traktoru elektronicky

Dilkové ovladani traktoru riddiem bylo vyvinuto v fadé technicky vyspé-
Iych stati, zatim pfedevsim k experimentalnim tGéelim (Anglie, Svédsko, NSR,
Italie). V SSSR byla vyrobena jiz ovérovaci série pasovych traktori DT-54A,
vybavenych elektronickym ovlddédnim, a byla nasazena do pokusného provozu.

Obecnym kritériem pro dalkové ovladani traktoru je, aby traktor mohl vy-
konavat vsechny pohyby, které normalné obstarava traktorista ruéni obsluhou
péky. Souhrnné se zafizeni pro dalkové ovladani skldda ze t¥i &asti, a to: po-
mocnych hydraulickych mechanismt, pomocnych elektrickych obvodi a radiového
vysilade a pfijimace. Vysila¢em je obvykly radiovy vysila¢ s modulovanou frek-
venci, k némuZ je pfipojena souprava Sesti az osmi oscilatori. Oscilatory jsou
ovldddny pfislusnym poétem tlalitek. Toto zafizeni muZe byt umisténo na poli,
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v automobilu, na druhém traktoru atd. Radiovy pfijima¢ na ovladaném traktoru
zachyti prislusné modulovanou vlnu. Na vystupu je pak obnovena nizka frekvence,
takZe kazdy vyslany signdl vyvold zménu proudu ve vinuti selektivniho relé se
Sesti, popf. osmi kandly. Pfi oscilaci nékteré z kotev uvede se v &innost prisluiny
elektricky obvod. Kazdy z nich fidi pak pomoci reléové soustavy jeden pohyb
servomechanismu.

ZvySovani vykonnosti mobilnich agregati

Ke zvyseni vykonnosti mobilnich agregatii technicky dokonalych strojii, vy-
hovujicich pozadavkim perspektivnich technologii, vede fada praci konanych ve
vyzkumnych dstavech v CSSR.

Vlastni zvySeni vykonnosti je mozné nékolika zpisoby, z nichz za nejvhod-
néjsi je mozno povazovat pouzivani vy$sich pracovnich rychlosti a praci v opti-
malni oblasti zatizeni motoru. O zplsobu feSeni prvé cesty byla jiz zminka. Dru-
hym zptisobem, totiz regulaci pojezdové rychlosti podle zatizeni, se budeme za-
byvat v dalsi stati.

Automatické fazeni pojezdové rychlosti podle zatizZeni
motoru

Kolové traktory soulasné vyroby neumoziiuji i pfi pouziti vicestupiiovych
mechanickych prevodovek praci v optimalni oblasti zatiZeni motoru, tedy préci
s nejvétsi moznou efektivnosti a vyuzitim. Agregace s pracovnimi stroji je urco-
vana v nejlepsim pripadé podle napted provadénych tahovych zkousek nebo smér-
nych hodnot, které nemohou nikdy byt charakteristické pro razné podminky
exploatace. Volba prevodového stupné je ponechdana subjektivnimu dojmu
traktoristy.

Je znamo, ze k optimdlnimu vyuziti vykonu traktoru je tfeba typu ptevo-
dovky, umoziiujici plynulou regulaci pojezdové rychlosti, nebo alespoii ptevo-
dovky mnohastupiiové, ktera umoziiuje fazeni jednotlivych prevodi bez pouziti
spojky. Pro vyzkumné Gcely oddéleni energetiky VUZT byla v Z]S Brno vyvinuta
planetovd redukce pro traktor Zetor 50 Super, kterd je pfediazena sériové pre-
vodovce a dovoluje zvySeni tahové sily (snizeni pojezdové rychlosti) kazdého
prevodového stupné v poméru 1 : 1,28 bez nutnosti vypinat motorovou spojku.

+ -

3. Schéma elektrické ovladaci ¢asti auto-
matiky pro razeni planetové redukce trak-
toru Z 50 Super:

V — vypina¢ automatiky, R — relé, Ri,

R2 — spinaci kontakty relé, E — elektro-

magneticky ovladaé, St — snimac zatiZeni,

S2 — snimac otacek, Z — signalizace pro
ruéni razeni,
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Toto provedeni pfevodovky umoZiiuje praci pfi vy$8im zatizeni motoru, které
jinak pro plochou kfivku krouticiho momentu neni mozné. Jeho vyhody, spojené
s automatickym fazenim planetové redukce podle zatiZeni motoru se projevi pfe-
dev3im u praci souvisejicich s pouzivanim vyssich tahovych sil, napf. v orbé, v pti-
pravé ptudy apod. a pfi praci, kdy je motor znaéné vytézovan, napf. v dopravé,
pfi nerovnomérném odebirdani vykonu pres hiidel pro pohon zemédélskych
stroji apod.

Automatika Fazeni je odvozena od dvou elekirokontaktnich snimaét, z nichz
prvy snima hodnotu krouticiho momentu a druhy hodnotu otdéek motoru. Snimaé
krouticiho momentu je odvozen od posuvi regulatorové tyée vsttikovaciho éer-
padla, snimaé¢ otacek od podtlaku saciho potrubi (zjednoduSené elektrické schéma
viz obr. 3).

Planetovd redukce je ovldddna hydraulicky pomoci elektromagnetického roz-
vadéde tlakové kapaliny (E). Pi vzriistu zatiZeni motoru nad 90 % jmenovitého
krouticiho momentu se spoji kontakty snimace S1. Tim ale nedojde jesté k pti-
pojeni elektromagnetického rozvadéée na napajeci napéti. Toto pfipojeni se usku-
te¢ni az pti poklesu otddek motoru o 25—30 % z jmenovité hodnoty, tedy pii
rychlosti traktoru vhodné pro zafazeni planetové redukce. Pri této rychlosti se
spoji kontakty snimace otacek Sz. Tim se nabudi relé R a jeho kontakty Ri a R»
se sepnou, ¢imz se uvede v ¢innost elektromagneticky rozvadéé tlakové kapaliny.
Zapojenim planetové redukce se piekona zvyseny odpor (tahovy), kroutici mo-
ment motoru klesne a zvysi se otacky. Kontakty relé jsou zapojeny tak, aby jeho
civka zistala pod proudem aZz do doby, kdy poklesne kroutici moment. Tim je
ovladaci obvod pferusen a planetovd redukce vyfazena z €innosti. V zafizeni jsou
umistény 2 signalizaéni Zarovky, upozorfiujici na nutnost mechanického pfefa-
zeni prevodovky.

Je patrno, Ze u uvedeného automatického zafizeni jde prakticky o kombino-
vanou dvoupolohovou regulaci. O oblasti zapojovdni kontaktli snimadi dava pre-
hled obr. 4. Ze schématu je rovnéz patrno, Ze zafizeni dovoluje pracovat v urcité
oblasti rozsahu reguldtoru motoru.

4. Oblast ¢innosti automatiky: — n/min
1 — okamzik spinani snimade krouticitho [__] M0ZNA PrRACOVNI 08LAST MOTORU
momentu, 2 — okamzik spindni snimace )
ota¢ek, 3 — signalizace fazeni na vy&si 0BLAST CINNOSTI SNIMACE KROUTICIHO MG ENTU
pievodovy stupen, 4 — signalizace razeni i o .
na nizsi prevodovy stupefi. O0BLAST CINNOSTI SNIMACE OTACEK

Automatické ovldddni varidtoru podle mnoZstvi hmoty
zpracovadvané sklizilovym strojem

Toto zafizeni je ovéfovano na samochodném podvozku pro skliziiové stroje.
Regulace pojezdové rychlosti zaruluje trvaly prisun téméf konstantniho objemu
zpracovdavané hmoty k pracovnim organtm skliziiového stroje.

ZjednoduSené schéma elektrické ovladaci ¢ésti zafizeni je na obr. 5. Sklada
se opét ze dvou snimaci, a to mechanického snimace krouticiho momentu a dvou-
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polohového snimade vysky vrstvy zpracovdvané hmoty. Pfi nizkém zatiZeni mo-
toru a spodni poloze snimale (mald vyska vrstvy) je zapojena civka elektro-
magnetického ovlddade Ei1 a variator je prestaven na vyssi rychlost. V opacné
poloze je zapojena civka Ez a rychlost sniZena. Snima¢ zatiZeni motoru je blokovan
spinacimi kontakty Ri a rozpinacimi kontakty R relé R tak, Ze se zamezi zvy-
$ovani pojezdové rychlosti pri vy$§im zatizeni motoru, ale umoziiuje se snizeni
rychlosti. Obé krajni polohy variatoru udavaji signalizacni svétla a upozoriiuji
tak na nutnost mechanického fazeni jiného pfevodového stupneé.

7 . .
=
]

5. Schéma elektrické ovladaci ¢asti automatiky pro
ovladani variatoru samochodného podvozku:

d’_—%}_« V — vypina¢ automatiky, St — snimac zatizeni,
. Eq S2 — snima¢ vysky vrstvy, R — relé, Ri, R2 — kon-
s, ¢ A& takty relé, Ei, E2 — civky elekiromagnetického roz-

| ’ - v , - - . .
TRl };af vadéce. K1, K2 — koncové spinacCe, Z — signalizace
pro ruc¢ni razeni.

Souhrn

Pres obtiznost feSeni automatizace mobilnich procesit v zemédélské vyrobé
bylo jak v zahrani¢i, tak i v CSSR dosazeno nékterych dileich tspéchii. Prevaina
¢ast uvazovanych zafizeni pro automatizaci tohoto tseku zemédélské vyroby vsak
nepfekrocila stadium vyzkumu, popf. ovérovani v poloprovoznich zkouskach.

Praktické uskuteciiovani a zavadéni automatizace mobilnich procesit v ze-
médélstvi se bude dit podobnym zptisobem jako v ostatnich odvétvich narodniho
hospodarstvi, tj. od diléi automatizace k automatizaci celych vyrobnich postupt
urditych tsekid zemédélské vyroby. V soufasné dobé jsou vyzkumné reseny a ové-
fovany nékteré principy, které budou aplikovany u nejriznéjsich mobilnich agre-
gatt pfi rtznych druzich praci. Je to:

1. Automatické vedeni kolovych traktori a strojii podle zadané trajektorie,
které umozni pouzivat vyssich pracovnich rychlosti, pfi¢emz fidi¢ se bude soustte-
dovat na kontrolu funkce pracovnich organt.

2. Automatickd regulace pojezdové rychlosti energetickych zdroji (univer-
zélnich podvozkd skliziiovych strojé), vybavenych plynulou pievodovkou, v zi-
vislosti na mnozstvi zpracovdvané hmoty.

3. Automatické fazeni planetové redukce vestavéné pred mechanickou pre-
vodovku traktoru, v zavislosti na zatizeni motoru, které umozni zlepseni exploataé-
nich ukazatelii kolovych traktort vyssich vykonovych ttid, pracujicich s vy§sim
tahovym zatiZenim, napf. pfi orbé nebo dopravé.

Doslo dne 29. 8, 1962
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K BOMPOCAM aBTOMAaTH3alUHH MOOHJIBHBIX NPOLECCOB CeJNbCKOXO03511CTBEHHOT0
npon3BojacCTBa

HecMotpst Ha 3aTpyaHeHus NMpH pelleHii aBTOMATH3allHH MOGH/IBHBIX MPOILECCOB B CEJlb-
CKOXO03s1fICTBEHHOM MNpPOH3BOACTBE Kak 3arpanuueii, Tak n B YUCCP 6blin JOCTHTHYTHI HEKo-
Topbie yacthunble ycnexn. Oaunako npeoGaajalouiast yacTh Npe/inoJiaraeMbiX yCTpORCTB A5
aBTOMATH3ALHH TOI OTPACIH CeJbCKOX03S{ICTBEHHOrC MPOH3BOACTBA He TepeliarHyia CTamil
HeesIeI0BAHMST, HIH e CTa/iiH TNPOBEPKH B TOJYIPOH3BOJCTBEHHBIX HCIBITAHHSX.

ITpakTHuecKoe ocCylieCTBJCHHE M BHEIpEHHe aBTOMATH3allHH MOGHJLHLIX NPOLECCOB
B CEJILCKOE XO03AHCTBO OyneT NPOBOAHTLCST aHAJIOIHUYHBIM CIOCOGOM, KaKk H B OCTaJbHBIX OTpac-
JISX HApOJHOTO XO3AiCTBA, T. €. OT YACTHYHOIl aBTOMATH34LHH K aBTOMATH3aLlHH LeJIbIX NPoH3-
BOJICTBEHHBIX MPOLECCOB ONpeje/eHHbIX OTpacieli CenbcKoXo3dficTBEHHOro MpPOH3BOACTBA.
B nacrosiniee BpeMs yxe B HCC/€/10BATENbCKOM OTHOIIEHHH pellenbl H TMPOBepsIoTes HeKOTO-
pble MPHHUMIIBL, KOTOPLIe OYAYT MPHMEHEHBl B CaMLIX Pa3HOOGpPa3HLIX MOGHJBHLIX arperatax

NMPpH pasHbIX BHAAX paGOT, d HMEHHO!

1. ABTOMaTHUECKOE ynpasJieHHe KOJIECHBIX TPAaKTOPOB H MAalIHH COrJIAaCHO 3aJlaHHOoN
TPAaeKTOpHH, KOTOPOE AaCT BO3MOZKHOCTL MPHMEHHTb GoJiee BBICOKHE pa()ouue CKOPOCTH, TMpH-
YEeM BOJHTEJb 6y,ueT COCpeI0TOUHBATCSA TOJILKO Ha KOHTpoJie (pylll(l.lllH paGO‘IHX OpraHos.

2. ABTOMATHUECKOE peryjHpoBaHHe XOJ0BLIX CKOPOCTEHl 3HEpreTHueckHX HCTOUHHKOB
(camoxomublX waccn A YGOPOUHBIX MamIHN), CHAGKEHHBIX GeceTyNeHyaToil Kopo6Koii nepe-
jlay, B 3aBHCHMOCTH OT KOJIHYecTBa oGpaGaThiBAEMOro MarepHasa.

3. AproMaTHuecKoe TNEpeK/IOUeHHe IUIANeTAPHOrO YBEJWUHTEsT KPYTSUICro MOMEHTa,
YCTAHOBJICHHOrO Iiepejl MeXanuueckoii KopoOGkoii nepejay Tpakropa, B 3aBHCHMOCTH OT 3a-
FPY3KH JIBHTaTe 151, KOTOPBIil /la@T BO3MOZKHOCTb YJYHIIHTL 3KCIJyaTalHOHHBIE I[10Ka3aTeJH
KOJIeCHBIX TPaKToOpoB 00/1€e BLICOKHX KJIacCOB MOIIHOCTH, paboraloliuX ¢ 6oJiee BhICOKOH
TATOBOIT 3arpy3skoiif, Hanpumep, Ha naxoTe HJAH TPaHCHOpTeE.

On the Problems of Automation of Mobile Processes in Agricultural Production

In spite of the difficulties encountered in the introduction of automation of
mobile processes in agricultural production, both abroad and in Czechoslovakia, some
partial successes have been achieved. However, a predominant part of the equipment
contemplated for automation of this sector of agricultural production has not yet
left the stage of research or of checking under semi-operational conditions.
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The practical realization and introduction of the automation of mobile processes -
in agriculture will be carried out in a similar way as was the case in other branches
of national economy, i. e. from partial automation to the automation of whole pro-
duction procedures of certain sectors of agricultural producticn. At present the in-
vestigation and checking of some principles is carried out, which will be applied in
different mobile power sets performing different kinds of work, as, for example:

1. Automatic control of wheeled tractors and machines according to a certain
trajectory, which will make possible higher working speeds enabling the driver to
concentrate on the checking of the functioning of working tools.

2. Automatic regulation of the travelling speed of power units (universal carriers
of harvesting machines) equipped with an infinitely variable speed gear-box, in de-
pendance on the quantity of the worked material.

3. Automatic shifting of the planetary torque amplifier, built in before the me-
chanical gear-box of the tractor, in dependence on the loading of the engine, which
will make possible an improvement of ‘the exploitation indices of wheeled tractors of
higher output classes working with a higher pulling load, e. g. in the case of ploughing
or transport.

394



USTAV VEDECKOTECHNICKYCH INFORMACTI MZLVH
ROCNIK 8 (XXXV) ZEMEDELSKA TECHNIKA 1962 - CISLO 6

Nékteré otazky automatizace mokrého vykrmu prasat

HekoTopbie BOMPOCH aBTOMATH3aLHH OTKOPMa CBHHEH JXKHAKHMH KOpMaMH
Einige Probleme der Automatisierung der Schweinemast mit NaBfutter

Quelques questions sur 'automation de Pengraissement humide des pores

CSc. inz. Josef BLAZEK, inz Jindifich VORLICEK, inz Josef KUTHAN, inz Oto
DURKOVIC
Vysokd $kola zemédélskd, katedra elektrizace a vnitropodnikové mechanizace, Praha

Vedouci katedry inz. Vdclav Vitek

Uvod

Pracovnici katedry elekirizace a vnitropodnikové mechanizace Vysoké skoly
zemédélské v Praze méli za dkol navrhnout a odzkouset zafizeni pro mokry vykrm
prasat, které by pracovalo zcela automaticky. Vsechny dkony spojené s pfipravou
a dopravou krmiva prasatim mély byt automatizovany, aby zavérem mohlo byt
stanoveno, které prvky automatizace jsou pro dané ucely vhodné a které nikoliv.

Zakladni podklady pro vyvoj zatizeni pro mokry
vykrm prasat

Technologie vykrmu prasat

Ve vykrmu prasat existuji u nas prevazné dva zakladni zptsoby:

a) vykrm suchym krmivem,

b) vykrm mokrym krmivem.

Dosavadni zkuSenosti z provozu ukazuji, Ze jak suchy, tak i mokry vykrm jsou
vhodné pro moderni velkovyrobu. Zatim mutZeme frici, Ze mokry vykrm nebyl v Si-
roké mire zaveden do velkovyrobnich technologii pouze proto, Ze mechanizace praci
se suchymi krmivy je podstatné snazsi. )

Presto vSak u nas i v zahranié¢i je mokry vykrm zavadén s ohledem na vyuziti
statkovych krmiv, a ukazuje se, Ze prevazna ¢dst vytek k mokrému vykrmu prasat
se tyka strojniho zarizeni. Tak odborniky ze zahrani¢i (NDR) je uvadéno, Ze po
strance technologické pusobi potiZe c¢isténi potrubi, coZ je kritizovano zejména ze
zoohygienického hlediska.

Ze zkuSenosti, které mame z provozu zarizeni na mokry vykrm u néas, vyplyva,
ze kromé Spatného cisténi potrubi jsou jesté namitky, Ze krmivo podléhd mikrobial-
nim pochodim, dochdazi k sedimentaci krmiva v zasobnicich a potrubi a vzhledem
k pomérné velkému obsahu vody v krmivu se vytvaii nepiiznivé stdjové mikro-
kiima.
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V podstaté jde tedy o to, aby bylo vyvinuto takové strojni zafizeni pro mokry
vykrm prasat, které by netrpélo dosavadnimi vadami a které by svymi parametry
bylo vhodné pro vétsi koncentraci prasat. V tom pripadé by mohl byt mokry vykrm
hodnocen pravé tak piiznivé jake suchy vykrm.

Po zhodnoceni sou¢asného stavu pii vykrmu prasat despiva se k zavéru, Ze je
nutno poditat u nas jak se suchym, tak i s mokrym vykrmem. Suchy vykrm je jiz
z hlediska mechanizace a automatizace v nadi zemédélské praxi resen. Pokud jde
o mokry vykrm, lze za uspé$né reSeni povazovat stdle jen specidlni voziky (KPSK -
1000), zatimco zaiizeni s trubkami trpi dosud ruznymi nedostatky. Vychazeje z toho,
7e zatizeni pro dopravu krmiva potrubim, instalovand aZz dosud u nas, jsou vyba-
vena ¢&erpadly, bylo prikreceno k vyvoji zalizeni pro pripravu a dopravu mokrého
krmiva pro prasata, u kterého je krmivo dopravovano potrubim stlaéenym vzduchem.
Tento pokus byl realizovan proto, aby byly ziskany vysledky a zkuSenosti, které do-
sud chybi pro definitivni YeSeni olazky mechanizace a automatizace mokrého vy-
krmu prasat.

Fyzikalné mechanické vliastnosti mokrého krmiva

Aby mohlo byt konstruovédno strojni zafizeni pro automaticky mokry vykrm
prasat, bylo nutno ovéfit anebo vySetfit diilezité vlastnosti jak jednotlivych slozek
krmiva, tak i vlastnosti krmné smési.

Druvhy krmiva a jejich priprava

Pro vykrm prasat se pouZiva riiznych druhi krmiv, kterd se pred zkrmo-
vanim rliznym zplsobem upravuji, aby se zlepsila jejich chutnost a stravitelnost
a nékdy téz jejich biologickd hodnota.

Uprava krmiv umoziiuje téZ jejich vzdjemné michani. Krmiva pro prasata se
piipravuji fezdnim, krouhdnim, drcenim, mackanim, $rotovdnim, méacenim, pa-
fenim atd.

Krmné okopaniny, jako je mrkev, krmna fepa a cukrovka, se zkrmuji zpra-
vidla v syrovém stavu. Cukrovka se téz nékdy pafi, protoZe v syrovém stavu je
pomérné tvrda. Jinak ji lze zkrmovat téz suSenou, drcenou nebo v podobé suse-
nych rizkd.

Brambory se perou, pafi, mackaji a michaji s jinymi druhy krmiv.

Suchd hrubd pice pro prasata se rozemild na mou¢ku. Na vyrobu senné
moucky se hodi jen dobfe sufené mladé porosty vojtéskové, jetelové seno jetelo-
travnich smések a mladé sladké luéni seno. Drcend pice se nejlépe zuzitkuje ve
smési s jinymi Srotovanymi krmivy. Zelend pice, kratce fezani a michan4 s jinymi
krmivy, se musi zkrmovat Cerstvd. Jadrnd krmiva se jemné 3rotuji nebo melou,
nikdy vSak nepafi, protoze se tim snizuje jejich krmna hodnota.

MIléko, podmésli a syrovatka se poddvaji zvifatim jako nipoj nebo se mi-
chaji s ostatnimi krmivy na hustou kasi.

V ptiméstskych hospodafstvich je nutno poéitat se zkrmovanim kuchyiiskych
odpadkd, které je ovSem nutno sterilizovat a rozméliiovat.

Pevnost ¢astic krmiva

Pri pouzivani krmnych mokrych smési je dilezité znat pro konstrukei strojt
téZz pevnost nékterych materiali, které maji byt stroji zpracovavany. Z téchto
krmiv jsou dalezité brambory a fepa, nebot ostatni slozky krmné smési se prida-
vaji v rozmélnéném stavu a nepusobi p¥i provozu strojii potize. Proto byly pro-
vedeny zkousky, jimiz byly zjistovany vlastnosti téchto krmiv. Bylo pouzito trha-
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ciho stroje a specidlniho pfipravku, ve kterém byly zkouSené okopaniny mackany
ocelovym prutem kruhového prifezu, praméru 10 mm.

Pri mackani pafenych okopanin piisobi nejvétsi odpory slupka. Piisobi-li se
na pafené okopaniny (brambory nebo fepu) kolikem, vzrista sila a7z do okamziku,
kdy dojde k protrzeni slupky. Dal§i pronikani koliku materidlem probihd jiz
mnohem snadnéji. P¥i mackani pafenjch brambor nastane po protrzeni slupky
zpravidla znaéné rozruSeni hlizy i v mistech, kterd nejsou zasazena mackacim
kolikem. Pfi mackani pafené cukrovky dojde sice po protrzeni slupky k nahlému
snizeni odporu, aviak bulva je rozruSovdna jen v misté pronikani koliku. Z toho
vyplyva, ze mackani pafenych okopanin béznymi mackadly je vhodné hlavné pro
brambory. K mackani pafenych okopanin jsou vyhodnéjsi nastroje (koliky, prsty,
trny apod.), které maji hranu (hrany), ¢imz nastane snadnéjsi rozruSeni slupky.
Diivéjsi mackadla mivala ¢asto rozméliiovaci koliky kruhového prifezu. Mackani
pafené Fepy ve srovndni s brambory je obtiznéjsi, nebot fepa je podstatné soudrz-
néjsi a pevnéisi. Kolikovymi mackadly lze mackat pafenou cukrovku za predpo-
kladu, Ze jsou mackadla nalezité¢ dimenzovana; u $nekovych mackadel bylo by
nutno upravit na konci $nekovice jesté dodateény rozméliiovaci orgdn, nejlépe
nékolikalistovy nozik. Je nutno si vsak uvédomit, Ze mackand fepa, mackana
mackadlem na brambory, je podstatné hrub3i (jednotlivé Eastice jsou vétsi) nez
mackané brambory ziskané na stejném mackadle.

Pro informaci jsou v piehledu tab. I. uvedeny nékteré tidaje, charakterizujici
vlastnosti pafenych okopanin.

1.

Qdpor na 1 délkovy cm do ‘ Odpor na 1 délkovy cm po
Druh materidlu okamziku poruseni slupky | protrZeni slupky
kg/cm-t | kg/cm-*
Brambory 0,32 = 0,50 0,25 - 0,30
Cukrovka 2,00 = 3,3 0,9 = 1,2

Sominic¢ uvadi, ze tlak, potfebny k rozmackani varenych brambor, je asi
0,3 az 0,65 kg/cm?*
Souginitel tfeni vatenych brambor o ocel f= 0,78 = 0,85.

Viastnosti krmiva pii dopraveé potrubim

Pro dopravu krmiva potrubim je nutno znat potiebny tlak pti z4ddaném do-
pravovaném mnozstvi na danou vzdalenost. Tento tlak zdvisi na tlakovych ztra-
tach pti dopravé tekutého krmiva potrubim a na dopravni vysce, kterd vsak byva
vétSinou jen pomérné mald nebo rovnd nule, ba dokonce mize byt i negativni.
Ztraty v potrubi jsou zdvislé na konzistenci krmiva, rychlosti proudéni v trubce,
na praméru trubky a na stavu vnitfniho povrchu trubky. Obecné vypoétové po-
stupy se zatim nepodafrilo stanovit. Je nutno si totiz uvédomit, ze mokré krmivo
je neskutecnou kapalinou, ktera se nefidi obecné platnymi zdkony hydrauliky.
Proto je zatim tfeba pifi navrhovani téchto zatrizeni potfebné hodnoty pro kazdy
jednotlivy druh a pramér trubek a danou krmnou smés vysetfovat zvlast pokusem.

Ponévadz se lze oprdavnéné domnivat, ze vhodnym materidlem pro trubky
je sklo, byly provedeny pokusy s dopravou mokrého krmiva sklenénymi trub-
kami. Pfi tom bylo pouzito smési krmiva z brambor, §rotu a vody s pomérem
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su§iny k vodé 1: 3, coz odpovidd zootechnickému pozadavku na obsah vody
v mokrém krmivu. Pro sklenéné potrubi Js 50 mm je vztah mezi doddvanym
minutovym mno#stvim Q kg min, pracovnim pretlakem p atp a délkou potrubi
L m uveden v diagramu na obr. 1. Odtud je patrné, ze tohoto potrubi muze byt
pouzito pouze na malé vzdélenosti. K dopravé na vétsi vzdalenost nutno pouzit
trubek vétsiho priméru. Je totiz ucelné pozadovat, aby pracovni pretlak nepfte-
kro¢il podstatné 3 atp.

i

200
150
100

50 |

05 10 1.5 20 25 20 3.5 p kol

1. Diagram =z4vislosti mezi dodavanym mnoZstvim teku-
tého krmiva Q, tlakem p a délkou potrubi L. (Sklenéné
potrubi Js 50 mm).

Na diagramu v obr. 2 je jesté uvedena zavislost mezi minutovym dod4dvanym
mnozstvim Q kg min™ a tlakovymi ztratami A p. Tento vztah nazorné dokazuje
odlisné vlastnosti mokrého krmiva od vlastnosti skuteénych kapalin. Pro tdplnost
mozno jesté doplnit, Ze podobné pokusy s trubkami z jinych materidli se konaly
v NDR a vysledky zde ziskané maji velmi podobny charakter, coz uspokojivé
potvrzuje spravnost u nas dosazenych vysledkd.

Dale bylo zjisténo, ze krmivo sestavené z brambor, Srotu a vody se stdva
Casem tekutéjsim. Tak napf. za 4 hodiny od okamziku pfipravy krmiva byly
naméfeny poloviéni odpory pfi priitoku potrubim ve srovnani se stavem tésné po
pripravé.

K otdzce dopravy krmiva potrubim je nutné jesté doplnit, Ze pokusy bylo
prokazano, ze ze vSech krmiv, kterd prichdzeji v tivahu pro krmeni prasat, lze

afem [T T T

0,4 |——t-———t———rt

0,3 /

2. Diagram zavislosti tlakovych ztrat
= na dodavaném mnozstvi Kkrmiva.
50 100 150 200 Q k
iy (Sklenéné potrubi Js 50 mm).
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upravit v souladu s pozadavky krmné techniky takovou smés, kterd je erpatelna
a kterou lze dopravovat potrubim. Vyjimkou v tomto ohledu je mletd vojtéska,
ktera, je-li podstatnou sou¢dsti krmné davky (napt. vidhové 30 %), zptsobi, ze
krmivo nelze prakticky dopravovat potrubim (nastivd totiz velmi rychlé vytva-
feni odvodnénych zitek). Je oviem mozné pripustit, ze jemné semletd vojiéska
nebude délat potize pfi dopravé vétsimi praméry potrubi a vét§imi tlaky.

Na zavér nuino zdiraznit, ze krmivo, ma-li byt dopravovano potrubim, musi
byt vidy nélezité rozmélnéno a dobie promichéno.

Viiv tuhyceh ¢astic v krmivu na ¢inneoest uzavéru

Protoze doprava krmiva potrubim se déje riznymi uzavéry (klapkami, Sou-
patky, kohouty apod.), je nutno pro uspokojivou ¢innost zafrizeni znat, jaky vliv
maji tuhé ¢astice v krmivu v tomto ohledu, a podle toho volit vhodné uzaveéry.

Krmiva, kromé $rotd, vétsinou znacné zvétiiji objem ve vodé bobtndnim. Zvét-
Sovani objemu je tim vétsi, ¢im mensi jsou castice krmiva. Rovnéz mnozstvi nasité
vody u jednotlivych krmiv je zna¢né a stoupd s jemnosti rozmélnénych éastic. Tvar
¢astic krmiv zlistava po nabobtnani podobny. Velké zvétseni objemu nastava u su-
$ené krmné fepy a suSenych cukrovarnickych fizkd, mensi u vojtésky a jadrné
smési. Céstice susené krmné fepy a cukrovarnickych fizku ziskaly po nabobtnani
vlastnosti ptiblizné stejné, jako mél material pfed vysuSenim. Ponékud vice se
staly pruznymi a méné krehkymi.

Pokusy, které byly u nas provedeny, se ukazalo, Ze pro krmivo sloZené z bram-
bor, §rotu a vody s pomérem sudiny k vodé 1 : 3, lze v podstaté pouzit viech
druht uzavéru, vcetné zpétnych klapek, které jsou pifi automatizovani provozu
velmi Glelné pro svou jednoduchost, oviem nutno mit na zreteli nékteré zvlastni
okolnosti, které pti dopravé mokrého krmiva nastavaji.

Uzavéry lze podle uéelu rozdélit do dvou skupin:

a) uzavéry, které prerusuji tok mokrého krmiva,
b) wuzavéry, které musi prerusovat tok vzduchu (u zatizeni kompresorovych).

Oba typy uzavért musi vzdy spolehlivé tésnit. Dosedne-li klapka, kterd pre-
rusuje tok mokrého krmiva pfi uzavieni, na zneiiténé sedlo, mize se stat, ze
tok materidlu sice ustane, avsak malou netésnosti prosakuje voda. V tom ptipadé
pusobi uzavér jako filtr a nad nim se vytvori v trubce zdtka odvodnéného, velmi
hustého a tuhého krmiva, kterd muze byt i velmi dlouhd, takie dal§i tok mate-
ridlu je znesnadfiovdn a zpravidla pii béznych provoznich tlacich vylouden. Je
tedy nutno dbat, aby voda nemohla uzavienym uzdvérem prosakovat. Ze zku-
Senosti, které byly ziskdny pfi zkoudkach, lze stanovit, ze
vytvateni odvodnéné zatky v trubce pfi dopravé krmiva
z brambor, Srotu a vody nenastavi, neni-li prutokovy prufez
v télese zmenSen a neni-li sila potfebna k otevieni klapky
prilis velkd. Pro tyto acely se hodi klapky bez vét§ich doseda-
cich ploch. Vhodnéa zpéind klapka je znazornéna na obr. 3.

Pravé tak jako klapky pravé popsané, tak i klapky,
které prerusuji tok vzduchu, musi spolehlivé tésnit, aby se -
dosahlo zadanych tlakovych pomért. Pokusy bylo zjisténo, T

3. Zpétna klapka pro mokré krmivo.
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ze hlavni pfi¢inou nedosednuti klapky byvé tuhé zrnko $rotu, které ulpi na styé-
nych plochach.

Zatky z krmiva v trubkéch, které ptisobi namnoze zdvainé provozni potize,
mohou vsak byt zpusobeny jesté i jinak, nez jak jiz bylo vysvétleno. Nachézi-li
se v trubkach zatim jen ¢ista voda, kterd neni v pohybu, miize se totiz stat, Ze
napi. z michacky se sem dostivd krmivo sypané do vody a uréené k promiseni
s vodou. Toto krmivo oviem neni jesté nabobtnalé, bobtna viak za klidu v trubce,
a kdyz posléze chceme uvést material v trubce do pohybu, shleddvdme, Ze na-
bobtnanim vznikla tak tuha zatka v trubce, Ze ji nelze uvést do pohybu ani znac-
nym zvétSenim tlaku. Této neptfiznivé okolnosti Ize Celit dvojim zptisobem, a to
bud tim, Ze se krmivo udrzuje po dobu bobtnani pouze v prostorach volnych
(napf. ve vané michacky apod.), anebo Ze se do stroje zavede napied material
nebobtnajici, kterym jsou napt. patené mackané brambory apod.

Vliastnosti krmiv pfi uchovavani v nadrzZich

P#i manipulaci s mokrym krmivem je otdzka jeho uchovavani velmi du-
lezitd. Nadrze, které tomuto Géelu slouzi, maji byt uvnitf hladké, snadno vy-
myvatelné. Doba, po kterou lze krmivo uchovavat, je velmi kratka, a podle zoo-
technickych pozadavki by mélo byt krmivo po pripravé bezprostfedné podavdno
zvifatim. Doba uchovavani pfipravovaného mokrého krmiva by neméla prekrocit
pul hodiny.

V dobég, po kterou je krmivo v nadrzi nebo v trubkach, mize dochézet k usa-
zovani téz3ich éastic, coZ ma za nasledek vazné provozni poruchy celého zafizeni.
Ma-li byt zafizeni pro dopravu mokrého krmiva co nejjednodussi, mélo by byt
pouzivano takovych smési krmiv, které nesedimentuji. Proto byly béhem zkousek
pozorovany rizné krmné smési a bylo zjisténo, ze krmivo sestavajici z brambor,
§rotu a vody s pomérem sudiny k vodé 1 : 3 nesedimentuje, bylo-li pfedem du-
kladné rozmélnéno a promichéano.

Obtiznéji lze sestavit nesedimentujici smés krmiv, kde prevlada fepa nebo
mletd vojtéska. K pokusu byla sestavena nasledujici krmna davka: 1 kg mleté
vojtésky, 1 kg suSené krmné fepy $rotované, 1 kg kukuficného Srotu a 0,3 kg
jadrné smési pro prasnice. Tato smés byla fedéna vodou a pozorovana vidy po
dvou hodinach. Bylo zjisténo, Zze do poméru sudiny k vodé 1 : 3,76 nenastava
usazovani ¢astic ve smési. P¥i vétsim obsahu vody nastava potom usazovéni tu-
hych soucasti.

sRoztékavost* mokrého krmiva

Pfi plnéni riznych krmitek (zlabt, koryt apod.) mokrym krmivem je dd-
lezité, do jaké miry se krmivo roztete v korytu. Podle toho bylo by nutno sta-
novit jednak pocet plnicich trubek, jejich vzajemnou vzdalenost, jakoz i vytokovou
rychlost krmiva. Proto byl zaveden pojem ,roztékavost krmiva“, ktery ma cha-
rakterizovat, zda je krmivo schopno téci otevienym korytem, jaky sklon a tvar
vytvori hladina a jak rychle se §ifi vyrovnavani hladiny od mista, kde je krmivo
privadéno. Podrobné pokusy dosud nebyly provedeny, avsak byl realizovan pokus
s krmivem slozenym z brambor, $rotu a vody s pomérem suSiny k vodé 1 : 3
v korytu, jehoz tvar byl upraven pfiblizné jako tvar koryta v kotci.

Bylo zjisténo, Ze roztékani je velmi rychlé a Ze hladina je vodorovna. Podle
téchto predbéznych pokusu lze tedy usuzovat, ze roztékani krmiva i v delsich ko-
rytech nebude pusobit potize.
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Podklady pro automatizaci mokrého vykrmu

Jak jiz bylo uvedeno, bylo dosazeno priznivéjich vysledka pfi rozvozu
mokrého krmiva vozikem nez pti dopravé potrubim. Nad timto stavem je vsak
nutno se zamyslet s ptihlédnutim k nékolika okolnostem: 1. s ohledem na auto-
matizovani provozu, 2. s ohledem na zptsob vydavani krmiva zvifatim; 3. s ohle-
dem na teplotu krmiva; 4. s ohledem na kvalitu krmiva a ¢isténi zafizeni; 5. s ohle-
dem na rovnomérnost slozeni krmiva; 6. s ohledem na obsah jednotlivych krmiv
v krmné smési; 7. s ohledem na uspofadani stdjového objektu.

Vychézejme stale z predpokladu, Ze hlavnim cilem je pfevést drivéjsi zpusob
zemédélské vyroby na takovy stupeii, ktery by odpovidal podminkam pramyslové
vyroby. Proto pokldddme za spravné vyty€it jako prvorady ukazatel moznost auto
matizace provozu, pii ¢emz vsak mame na mysli automatizaci v pravém slova
smyslu, nikoli mechanizaci, kterd byva ¢asto v zemédélském provozu zaméfiovana
za automatizaci piesto, #e v podstaté jde nejvyse o poloautomatické zatizeni.

Automatizace mokrého krmeni

V soudasné dobé lze na zdkladé dosazenych vysledkd uéinit zavér, ze pripravu
mokrého krmiva a jeho dopravu potrubim lze plné automatizovat vcetné progra-
mového zapindni. Veskera obsluha spo¢ivd pouze v ob¢asném dopliiovani zasob
jednotlivych krmiv v zdsobnicich, coz je v8ak tkon leZici mimo rdmec piipravy
a dopravy mokrého krmiva.

Naproti tomu pii rozvazeni krmiva nebyl zatim ovéfen plné automaticky
provoz a o strojich dosud zndmych (napf. KPSK aj.) lze hovotfit pouze jako
o mechanizaénich prostfedcich poloautomatickych, nebot vyzaduji tidice, ktery
ovlada jednotlivé tkony stroje. I kdyz nelze ani v nejmen§im podcefiovat mozné
budouci automatizovani ¢innosti voziku na mokré krmeni prasat, presto vsak lze
vyslovit doménku, Ze privadéni rtznych signali na pojizdéjici vozik bude slozitéjsi
nez automatizovani rozvodu krmiva v trubkéch.

Vychazeli jsme z téchto predpokladii a navrhli jsme a odzkouseli plné auto-
matické zatrizeni na mokré krmeni prasat s rozvodem trubkami (popis v posledni
stati tohoto pojednédni), pricemz jsme se snazili respektovat viechny zootechnické
pozadavky.

Zpuasob vydavani krmiva zvifatam

Z hlediska soucasnych zkuSenosti jevi se vyhodnéjsi rozvoz mokrého krmiva
vozikem (KPSK) nez trubkami. Pfednosti tohoto zpiisobu rozvozu je nékolik a bu-
dou vysvétleny v dal§ich statich. Pfitom je vak nutno alespoii ptedb&iné poukazat
na zdsadni rozdil mezi organizaci prace pti krmeni za pouziti voziku a trubek.
Zatimco trubkami je az dosud poddvdno krmivo neptetrzité tak, ze je maji zvitata
kdykoli k dispozici v libovolném mnozstvi, je pfi krmeni za pouziti voziku krmivo
poddvano v pravidelnych ¢asovych intervalech nékolikrat denné. P¥i tomto zpi-
sobu rozvozu se krmivo zavadi do pribéznych koryt, které ve vykrmné zpravidla
lemuji stfedni manipulaéni chodbu. PFi tomto zpiisobu krmeni je ovSem nutné
zmensit dosud béznou korytovou délku na 1 kus z 30 az 35 cm na 6 az 8 cm.
Toto podstatné zkrdceni korytové délky je prakticky mozné, aniz by vznikalo
nebezpe¢i navalu zvifat pti krmeni, za pfedpokladu, ze bude krmeno ¢astéji v pri-
béhu dne, a to tfikrat, podle potieby vsak i ¢tyfikrat nebo pétkrat za den. Jestlize
tento zvétSeny pocéet dennich krmeni umozni pouZzivani koryt s délkou 6—8 cm
na kus a jestlize tato cesta bude pfizniva pro zavedeni tiplné automatizace krmeni,
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potom je zcela lhostejné, probéhne-li krmeni dvakrdt anebo pé&tkrat v pribéhu
jednoho dne.

Pfi konstrukei nize popsaného zafizeni vzali jsme za zdklad periodické krmeni
z prubéznych koryt, které bylo jiz v praxi pfi provozu voziku KPSK tuspé§né
ovéfeno na nékolika mistech.

Teplota krmiva

Mokré krmivo ma byt predkldddno prasatim teplé 35° C. Pii rozvozu na
voziku lze celkem uspokojivé tuto podminku dodrzet, nebot doba, kterd uplyne
od okamziku pfipravy krmiva do chvile, kdy je krmivo konzumovano, je pomérné
velmi kratka, kdezto u mnohych zafizeni s trubkami stoji krmivo pomérné velmi
dlouho v zdsobnicich a v trubkédch. Tento rozdil v organizaci krmeni je az dosud
pfi¢inou toho, ze krmivo v zdsobnicich a trubkach stydne, kdezto krmivo vyddvané
bezprostiedné po pripraveni z voziku se dostdva zviratum teplé. Z hlediska zoo-
technického je to zdvaznd ndmitka proti dopravé krmiva trubkami. Tato okolnost
byla zvdzena a dospélo se k tomuto zavéru: Kdyby byla i naddle organizovana
prace s mokrym krmivem pti dopravé trubkami tak jako dosud pfi dodrzeni pod-
minky krmeni teplym krmivem, musely by byt vechny prostory, v nichz se krmivo
zadrzuje (trubky, zdsobniky, nadrze apod.) naleZité tepelné izolovany, coz by vedlo
k dalsimu zkomplikovani a tim i ke zdrazeni celého zatizeni. Uvazme vsak alterna-
tivu popsanou v predchozi stati, tj. krmit v pravidelnych ¢asovych intervalech do
koryt nékolikrat denné, aviak dopravovat krmivo trubkami. Tim se dospiva k velmi
zdvaznym zménam proti d¥ivéjsi organizaci krmeni u zafizeni s trubkami. Pokud
jde o teplotu krmiva, byla by zaji§téna v takové mife jako pii krmeni vozikem,
ba navic by bylo umoznéno dosdhnout jisté regulace teploty. Krmivo vypousténé
z centralni nadrze by mohlo byt ohfato na teplotu tak vysokou, aby po ochlazeni,
které nastane pritokem krmiva potrubim, bylo pfi vypousténi do koryt pravé tak
teplé, jak je zootechnicky pozadovano.

O vyznamu této organizace krmeni prasat mluvi i zkuSenosti ze zahraniéi, kde
se podava krmivo pétkrat, nékde i vicekrdt denné. Timto periodickym podévénim
krmiva se vypéstuji u prasat podminéné reflexy, které zvysuji zravost zvifat a jejich
schopnost lepsiho vyuZiti krmiva. Mimoto vznikaji mezi krmenim pfestavky, které
jsou pro prasata ve vykrmu velmi uzitecné.

Kvalita krmiva a ¢Cisténi zafizeni

Kvalita pripraveného krmiva pomérné velmi rychle klesa vlivem mikrobial-
nich procesii. V podstaté nutno zidat, aby doba, ktera uplyne od doby ptipravy
krmiva do doby konzumu, byla co nejkratsi. Tato podminka nebyla vét§inou
splnéna u téch zatizeni, u kterych bylo krmivo uchovdvédno v zasobnicich nad
samofinnymi krmitky, coz bylo opravnéné vytykano ze strany zootechnikd.

Kromé zachovani sprdvné teploty krmiva je tato okolnost dal§im divodem
pro navrh nékolikerého denniho krmeni pomoci zafizeni trubkami.

Kvalita krmiva je dale ovliviiovdna stupném znecisténi vSech &asti zafizend,
které pfichazeji do styku s krmivem. Zootechnicky pozadavek, ze totiz celé zatrizeni
musi byt snadno ¢istitelné, je nutno respektovat. Bez ohledu na to, jakym zptsobem
se dosahlo ¢isténi u dosavadnich krmnych zafizeni s trubkami, je moZzno pfi nové
navrhované organizaci krmeni (viz vySe) dosdhnout celkem snadno automatického
promyvani vodou po kazdém krmeni. Podklady pro tento ndvrh jsou tyto: krmivo,
které ulpélo na sténach strojnich ¢asti, se kterymi se dostalo do styku, se velmi
snadno odstrafuje studenou vodou, jestlize se promyvani déje v dobé, kdy zbytky
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krmiva dosud nezaschly. Druhym, méné ptiznivym faktorem v tomto sméru jsou
ztraty krmiva, které by vymyvanim vznikaly, kdyby se vymyvaci voda se zbytky
krmiva poustéla do odpadu. Je totiz nutno pocitat s tim, ze pfi pouZiti krmiva
s pomérem susiny k vodé 1 : 3 az 1 : 4 zlstane ve strojnim zafizeni uré¢ité mnozstvi
krmiva, které neni dopraveno do koryt. Je vSak zbyte¢né konat rozbor téchto ztrat,
nebot celé zarizeni muze pracovat zcela beze ztrat, jestlize se vymyvaci vody se
zbytky krmiva pouzije jako napéjeci tekutiny. Podminkou oviem zlistava, ze tato
tekutina musi byt zavedena do koryt v dobég, kdy jiz veskeré krmivo bylo zvifaty
sezrano. Pokusy konanymi v tomto ohledu bylo zjisténo, ze u vodorovného potrubi
Js 80 mm zustane v 1 bm trubky 2,1 kg krmiva. Mirnym spidem potrubi na
stranu vytoku lze toto mnozstvi znaéné zmensit. K proplachnuti celého stroje (mi-
chac¢ky, nadrze, potrubi) postacilo 50 1 vody. Lze tedy navrhnout, aby k pro-
plachovani celého zatizeni bylo odméfovano takové mnozstvi vody, kterého je treba
k napijeni. Tim se stane zatizeni krmné soucasné zafizenim napéjecim, takze od-
padne nutnost instalovat do kotcG jesté samostatné napajec¢ky. Tato organizace
vymyvani ma dilezité prednosti v tom, Ze umoziuje plnou automatizaci, zamezuje
ztratdm na krmivu a slouzi soucasné k napéjeni zvifat.

Mimoto v8ak umoziiuje téz poddvani léku a preventivnich prostfedku zvifa-
tim, pricemz je zaruceno, ze budou rovnomérné rozdéleny jednotlivym zvifatim,
coz u suchého vykrmu nebylo mozné dosud v plné mife dosdhnout. Podavani
preventivnich ochrannych prostfedki je pii vétsi koncentraci zvifat v modernich
velkochovech velmi dulezité.

Ke snadné kontrole ¢istoty velmi dobfe slouzi prithledné sklenéné rozvodné
potrubi.

Slozeni krmiva

Krmivo ma mit totéz slozeni nejen v dobé, kdy bylo pripraveno, ale i v oka-
mziku zkrmovani.

Je-li sestaveno krmivo, které nesedimentuje. a jestliZe pouZijeme organizace
krmeni jak bylo vy$e uvedeno (periodicky nékolikrat denné), pii niz je krmivo vy-
davano do koryt bezprostiedné po jeho pripravé, odstranuje se nebezpe¢i poruch ze
sedimentovani krmiva. Upozornujeme vsak, Ze ze vSech krmiv nelze sestavit nesedi-
mentujici smési. V nékterych pripadech sedimentuji krmiva tak rychle, Zze musi byt
do okamziku vydavani do koryl ¢erena michadlem.

Vliiv skladby krmnych smési na usazovani

Mokra, prasatiim pii vykrmu podavand krmiva lze pro nasSe potieby rozdélit
zasadné na dvé skupiny podle druhu zkrmovanych okopanin: na krmiva, kterd ob-
sahuji parené brambory, a na krmiva, kterd obsahuji krmnou cukrovku, kterd budto
uplné nebo zéasti nahrazuje brambory. Jestlize jsou v krmivu z okopanin zastoupeny
pouze parené brambory, lze pripravit krmnou smés, kterda i po velmi dlouhé dobé
nesedimentuje. Podminkou vsak je, Ze krmna smés byla porizena z brambor nalezité
uvarenych, s pridanim srotu a tekutin tak, aby pomér su$iny k vodé byl 1:2,5 az 1 :4.
Dalsi dulezitou podminkou je pomérné jemmné rozmélnéni brambor a ndalezité smi-
chani se Srotem a tekutinou.

Obtiznéjsi poméry vznikaji pri pouZivani krmné cukrovky nebo hrubé mleté
vojtéSky. Pokud jde o fepu, miiZe byt pouzivana bud syrova krouhana, suena, su-
Sena Srotovana apod.

Vecelku lze shrnout, Ze doprava krmiva potrubim muze prichazet v uvahu jak pii
zkrmovani parenych brambor, tak i pfi zkrmovani fepy. Pri zkrmovani fepy je viak
nutné vénovat daleko vétsi pozornost jejimu naleZitému rozmélnéni, coZ si vyzada
specidlni tpravu strojit a vétsi potiebu energie (ma-li byt krmivo pripraveno v ze-
médélském podniku) anebo, coz by bylo jesté vyhodnéjsi, pramyslovou piipravu
repnych krmiv.
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Ustajovaci objekty

Pfi hodnoceni krmného zafizeni s trubkami ve srovndni s vozikem musime
uvazit i stavebni uspofadédni ustdjovaciho objektu. Zda se, ze zvétSovanim dopravni
vzdalenosti se zhorSuji poméry rychleji u zarizeni s trubkami nez u zafizeni s vo-
zikem. U zafizeni s trubkami vzristd nutny dopravni tlak (klesd dopravované
mnozstvi), coZ si vynucuje pouziti potrubi o vétsi svétlosti, a tim vznikaji i vétsi
naklady.

Zatimco zakruty trubkového vedeni krmiva nejsou konstrukénim problémem
a znamenaji toliko zvétSeni odport v potrubi, jsou zdkruty pfi pouziti voziku
omezujicim ¢initelem. K takovému stavu muze napf. dojit tam, kde je krmivo
rozvazeno z centralni pfipravny do vice pavilént. Tady je prakticky jiz vylouéen
vozik s elektrickym pohonem, pfipojeny na sif, a je nutno uvazovat o voziku
s vlastnim zdrojem energie. Tim muze byt napf. akumulédtorovy vozik (jestérka),
dieseljestérka apod.

MoZnosti automatizace a programového fizeni
mokrého vykrmu

Voziky krozvozu mokrého krmiva

Ackoli byl jiz v tomto pojednani vysloven ndzor o tom, ze bude pravdeé-
podobné snazi automatizovat rozvod krmiva potrubim neZ jeho rozvoz ve voziku,
nelze rozvazeni krmiva ve voziku podcerniovat, nebot v nékterych prfipadech muze
byt tento zpisob jedinym pfijatelnym feSenim. NeZz bude tedy prikroceno k vy-
svétleni moznosti automatizace rozvodu mokrého krmiva potrubim, bude na misté
vénovat pozornost nékterym otdzkdm rozvozu krmiva vozikem. I v tomto ohledu
byly totiz provedeny nékteré pokusy, které mohou rozsifit znalosti v této otazce.

Dosud zndmé voziky jezdi vétsinou v pfimocaré draze uvniti stdje. Abychom
ziskali aplny obraz o moZznostech rozvozu mokrého krmiva i tam, kde je nutno
jezdit vné i uvnitf stdje po cestich nejen piimocarych a vodorovnych, nybrz
i zakfivenych a §ikmych, adaptovali jsme akumulatorovy vozik AP 522 pro rozvoz
krmiva prasatiim. Pfi této praci bylo postupovano podle téchto hledisek: Uvedeny
vozik ma pro jizdu uvniti staje prilis velkou rychlost (minimalné 7,6 km/hod.).
Pro jizdu vné budov vsak tato rychlost vyhovuje. Uvnitt budovy, kde vozik pojizdi
stiedni chodbou a vydava krmivo na obé strany, musi byt veden tak, aby obslu-
hovatel nemusel ¥idit smér jizdy a mohl se vénovat jenom regulaci pojezdu a vy-
davani krmiva. Abychom tyto podminky splnili, byl pracovniky Vysoké skoly ze-
médélské propracovan a realizovin namét s. inz. F. Marys§ky, pracovnika
VUZT, ktery spo¢iva v tom, Ze ke koliim voziku (bantamy) byla zkonstruovana
ocelova kola pro pojizdéni na kolejnicich (obr. 4).

Chodba ve stdji je upravena jako zapusténd (10 cm), pfi¢emZ okraje jsou
lemovany dhelnikovou oceli, ¢imz jsou vytvofeny ,kolejnice“ pro ocelova kola.
Protoze jsou tato kola men3i nez plivodni bantamy, dosdhne se tim snizeni pojizdné
rychlosti a sou€asné téz vedeni voziku ve vytéené draze. Pfi tom ovSem musi byt
rejdovaci paka fixovdna v postaveni pro pfimou jizdu. K tomu slouzi jednoduché
teleskopické zatizeni u fidici paky. Je pochopitelné, ze moZnosti Gprav jestérky by
bylo moZno nalézt vice.

Dale se pracovnici VSZ zabyvali otdzkou tpravy nadrze na voziku a zpii-
sobem jejiho vyprazdnovani, pricemz bylo navrzeno nové fefeni pro ty piipady,
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kdy je pouzivdno krmiv, u kterych neni
obava, ze by béhem rozvizeni sedimen-
tovala. Nadrz uréend k rozvozu krmiva
je uzaviend a ma plnici a vyprazdiovaci
hrdlo. Déle je nadrz vybavena sklené-
nym prihledem, ventilem pro vtlacovani
vzduchu, pojistnym pretlakovym venti-
lem a manometrem. Vyprazdiovani, kte-
rého se u jinych stroju tohoto typu do-
sahuje mechanicky rotujicimi lopatkami,
se zde déje tlakem vzduchu.

Organizace prace s timto vozikem
muze byt rlizna. Stroj na pfipravu teku-
tého krmiva je umistén vyse, vozik za-
jizdi pod néj a plni se pfimym napouste-
nim. Po naplnéni nadrze krmivem musi
v ni zbyt jesté priméfeny vzduiny pro-
stor, do kterého se natla¢i kompresorem,
stabilné instalovanym v pripravné,
vzduch. Potom se odjizdi s vozikem do 4. Elektrovozik upraveny pro jizdu na
stije a pouhym otviranim kohouti se kolejnicich. — Snimek Tocauer.
vypousti krmivo do koryt.

Nutny objem nadrze voziku Vo je tedy souctem objemu vyplnéného davkou
krmiva Vi a objemu vzduchového prostoru nad krmivem Ve, je tedy

Vc=Vk+ Vv

Tento objem stanovime z po¢ateéniho tlaku vzduchu pi, ktery je v nadrzi pri
vyjeti voziku z ptipravny (nemél by piekrocit 5 atp.) a kone¢ného tlaku vzduchu
p2, ktery musi byt v nadrzi je§té v okamziku, kdy je jiz veskeré krmivo z nadrze
vytlaceno (postacuje 0,1—0,15 atp.). Ponévadz plati

Vo.pr="Ve.py,

dostaneme po dosazeni a po tpravé
v Vours
P1—Pa

Kdyby vysel vzduchovy prostor nadrze prili§ velky, lze podle povahy obslu-
hovaného objektu umistit kompresor i na jiném misté a pficerpavat vzduch po
¢aste¢ném odbéru krmiva.

Jingm zptsobgm pouziti tohoto voziku je jeho plnéni nasidvanim. Strojni vy-
baveni je podobné jako v prvnim pfipadé, pouze s tim rozdilem, Ze stroj na pripravu
krmiva je umistén pod urovni podlahy a misto kompresoru je pouzito vakuo-
kompresoru. Krmivo je nejdiive z michacky nasito a potom teprve je do vzducho-
vého prostoru nadrze natlacen vzduch. Vyhodou tohoto uspotadani je, Ze odpada
dopravnik, ktery musi byt v prvnim pifipadé k plnéni vyvysené michacky
krmivem.

Pro tplnost je nutno jesté dodat, ze pro veliké objekty by mohl byt odbér
krmiva z michacky a rozvoz do stdje obstaravan fekalnim vozem s vakuokompre-
sorem, af jiz pohdnénym traktorem nebo s upravenym elektropohonem.

Pokud jde o automatizovani ¢innosti téchto zafizeni, nelze zatim uvést zadné
vysledky pokust a zkousek.
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Automatizace mokrého vykrmu s dopravou krmiva potrubim

Pf#i pfipravé a dopravé mokrého krmiva potrubim je nutno vykonat tyto akony
(pti pouzivani brambor):

Prani brambor Dévkovidni srotu Dévkovéni tekutiny

Doprava do paraku
a davkovéni

Pareni Doprava do michacky

Michéni

Doprava do koryt

Pii pokusech, které byly az dosud konany, se ukézalo, Ze je v podstaté mozné
viechny uvedené tkony mechanizovat a vzdjemné skloubit tak, Ze cely proces
vCetné vycisténi celého zatizeni probéhne automaticky bez lidského zasahu. Mimo
ramec téchto dkont zistiva dopliiovani zdsoby jednotlivych slozek krmiva. Za
pfedpokladu, ze by byly upraveny zasobniky na brambory, jadrna krmiva a teku-
tinu, lze potom zadat, aby jedinym stisknutim tlaéitka bylo uvedeno celé zafizeni
do ¢innosti, jednotlivé dkony po sobé automaticky nésledovaly a po ukonéeni ce-
lého procesu se linka automaticky zablokovala. Spinaci tlacitko a signalni a kon-
trolni svétla mohou byt v libovolném misté. Pokracuje-li se viak jesté dale v po-
zadavcich na automatizaci, lze pro danou linku vyty¢it jedté posledni pozadavek,
aby totiZ i spindani (uvedeni linky do ¢innosti) probéhlo automaticky a bylo do-
sazeno programového fizeni pomoci spinacich hodin vzdy v Zadané dobé. Obsluho-
vateli by ovSem byla ponechdna tloha technického dozoru nad éinnosti linky.

Priklad konstrukéniho provedeni
automatické linky pro mokry vykrm prasat
¢

Mechanicka ¢ast

Funkéni model automatické linky je konstruovan pro krmivo sestavajici z pa-
renych brambor, $rotu a tekutiny (vody, syrovatky apod.). Vzajemny pomér jednot-
livych slozek krmiva musi byt zvolen tak, aby pomeér susiny k vodé byl 1 :2,5, Sussi
krmivo nelze timto zarizenim pripravovat, avSak krmivo s vétsim obsahem vody je
pro stroj vyhodnéjsi.

Zatizeni sestava (obr. 5) z mackadla a michacky (9), pardku brambor (1), dav-
kovace tekutin (2), davkovace Srotu (5), vyvévy (14), tlakové nadrZe (13) a elektrické
ovladaci soustavy.

Mackadlo s michac¢kou je upraveno tak, aby byly pafené brambory jemné roz-
drobeny a dikladné smiSeny se Srotem a vodou. K tomu bylo pouzito dvojnasobného
mackaciho uUstroji a michadla se stihlymi pruty, coz umoznuje vyssi pocet otacek.
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Tlakova nadrz ma u funkéniho modelu objem 300 1, pfic¢emZ pojme uZite¢nou
naplit 250 kg krmiva. Tlakova nadrZ je spojena s vytokovym hrdlem michadéky skle-
nénym potrubim Js 80 mm, Do tohoto potrubi je vloZena zpétna klapka (12). V horni
casti tlakové nadrze je pripojeno saci potrubi (15), tla¢né potrubi (19), pojistny pie-
tlakovy ventil (22), sklenény priahled (23) a tlakovy spina¢ (25). Na tlakové nadrzi
nahofe je umisténa vyvéva spojena s tlakovou nadrzi jednak sacim potrubim s vlo-
zenym elektromagnetickym ventilem (18), jednak tlaénym potrubim s vloZenym elek-
tromagnetickym ventilem (21). Mimoto jsou jak k sacimu, tak i k tlaénému potrubi
pripojeny elektromagnetické ventily (17) a (20), pomoci nichZ lze tato potrubi spojo-
vat s atmosférou.

7 16 12 15 18 14 19 28
R i /

R T o T R R B R AN 2w B e T Py T ST s P A A TR

5. Schéma automatické soustavy pro pripravu a dopravu mokrého krmi-
va pro prasata: 1 — zaparnik, 2 — privod vody, 3 — elektromagneticky
ventil, 4 — vodni potrubi, 5 — sprchovaci trubky, 6 — 8nekovy davkovac
Srotu, 7 — zasobnik Srotu, 8 — hrabicovy dopravnik, 9 — nasypka, 10 —

michac¢ka, 11 — saci potrubi, 12 — zpétna klapka, 13 — tlakova nadrz,
14 — vyvéva, 15 — saci potrubi, 16 — filtr, 17, 18, 20, 21 — elektromagne-
tické ventily, 19 — vyfukové potrubi, 22 — pojistny pretlakovy ventil,

23 — pruhled, 24 — vytokové potrubi, 25 — elektromagnet, 26 — zpétna
klapka, 27 — potrubi do koryt, 28 — tlakovy spinac

V nejniz$im misté tlakové nadrze je vyusténi sklenéného potrubi Js 80 mm (24),
které vede ke korytim, kde je upraven vytok podle toho, jaky technologicky postup
pri krmeni je zvolen. Ve vytokovém potrubi je zpétna klapka (27).

V zavéru této stati je nutno jesté zdaraznit, Ze je vyhodné umistit michacku
pod urovni podlahy do Sachty, ktera je odvodnéna kanalizaci. Tim muZe odpadnout
plnici dopravnik.

Elekiricka ¢ast

Ovladani jednotlivych c¢asti stroje je voleno tak, aby za jeden pracovni cyklus
probéhl cely technologicky proces pripravy a depravy krmiva. Zarizeni je plné auto-
matizovano tim, Ze casovy spina¢ v nas‘avenych casovych intervalech uvede trikrat
az ctyrikrat denné celé zarizeni do c¢innosti, ¢imz se pripravi krmivo a dopravi se
do koryt. Obsluhujici miize pouze po skonc¢eni krmného procesu stlacenim zapina-
ciho tlacitka napustit davku vody, kterou se celé zarizeni proplachne, a dopravi do
koryt jako napajeci vodu, .

Zapinaci impuls pro spousténi celé soustavy obstarava casovy spinaé (CS)
(obr. 6), ktery také vymezuje dobu nutnou pro patreni brambor v elektrickém pa-
raku. SoucCasné s pripojenim paraku se otevie ventil (Vs5), kterym se napusti davka
vody primo do nadoby michacky. Voda je odmérena vyskovym nastavenim elektro-

407



RR)

PARAK

N vYP

1

R, 451
@ —

________ — 2R-!
451 -

(r——i < -

g ' 7R
@ = e
oo — — — — — — — - — E

ol

=
L

Cy

6. Schéma elektrického zapojeni.

dy (B) a tele tak dlouho, aZ jeji hladina uzavie pres elekirody (4 a B) obvod relé
(1R), které spoji kontakty (1R—2) a rozpoji kontakty (1R—1) a uzavie se tak elektro-
magnetickym ventilem (Vs) dalsi pritok vody. Tim je celé zarizeni opét v klidu kro-
mé& pateni brambor, které pokracuje a jehoz doba je vymezena ¢asovym spinacem
(CS). Rovnéz pomocné relé (RP1) je v poloze ,zapnuto* a blokovano pomocnymi kon-
takty (1S—2) prislusného stykace. Jakmile casovy spina¢ ukonc¢i dobu pareni bram-
bor, odpoji se stykac¢em (1S) paiak od sité a blokovacimi kontakty (1S—2) se uzaviou
pres pomocné relé (RP1) obvody stykace (2S) pro motor michacky a stykace (3S—1)
pro motor ke sklapéni pairdaku. Sklopeni paraku do Zadané polohy je vymezeno kon-
covym spinatem (KV1i), ktery svymi kontakty preru$i obvod motorku pro sklapéni
paifdku a spoji ovladaci obvod stykace (4S), ¢imz se uvede do chodu motor doprav-
niku brambor (M3) a motorek davkovacée Srotu (M4). Za stalého chodu michac¢ky jsou
plynule dopravovany do michaé¢ky davky krmiv, které se rddné promichaji s vodou
odmeéienou v nadobé michac¢ky. Dokonalé promichani krmiva je vymezeno ¢asovym
relé (CR1), které po uplynuti nastavené doby piepne svoje kontakty z polohy 1—3
do polohy 1—2 a uzavie obvod pomocného relé (RP2). Pomocné relé (RP2) je potom
trvale spojeno a zapne stykaé¢ (5S) motoru vyvévy a otevie ventily (V1 a V2) pro ¢in-
nost vyvévy. Soucasné se zapnutim stykacée (5S) se rozpoji jeho kontakty (55—2),
které jsou zapojeny v obvodu stykade (3S), a parak se za¢ne sklapét do pavodni po-
lohy, éimz se rozpoji pomoci koncového spinaée (VK1) i stykac (4S) a zastavi se mo-
tory dopravniku a davkovace krmiva. Vyvéva odsava promichané krmivo za stalého
chodu michac¢ky do tlakové nadrze tak dlouho, az hladina krmiva poklesne pod
elektrody (A aC) a rozpoji se relé (1R) a jeho prislu$né kontakty (1R—2) odpoji mo-
tor michacky. JelikoZ by byl opét zapojen ventil (Vs) pro davkovani vody (nebot po-
mocné relé (RPi) je dosud spojeno), je tento obvod blokovan kontakty pomocného
relé (RP2). Rozpojenim kontakti (1R—2) relé (1R) odpadne ¢asové relé (CRi) a svy-
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mi kontakty zapoji pfes pomocné relé (RP2) ¢asovy spinaé (CR2), ktery prodluzuje
dobu odsavani, aby vSechno krmivo bylo pokud moZno odsato i z dopravniho po-
trubi.

Krmivo, nasavané do tlakové nadrze a ¢asti vypustniho potrubi, propoji pies
elektrody (2E), umisténé ve vypustném potrubi, obvod relé (2R), které svymi kon-
takty (2R—1) udrzuje naddale spojeni obvodu pomocného relé (RP2), kdyz casové
relé (CR1) jiz odpadlo. Teprve po uplynuti této doby, kdyZ vSechno krmivo je na-
nromadéno v tlakové nadrzi, Easovy spinaé (CR2) spoji svymi kontakty civku po-
mocného relé (RP3), které odpoji elektromagnetické ventily (Vi a V3) pro dosavadni
¢innost vyvévy, dale se rozpoji pomecné relé (RPi) a relé (RP4), pokud bylo zarizeni
uvedeno do chodu zapinacim tlac¢itkem, a spoji se ventily (V2 a V4) pro funkci kom-
presoru. Hnaci motor kompresoru ma tyz smysl otacek. V prostoru tlakové nadoby
nad krmivem je stlacovan vzduch, ktery vytlacuje krmivo pres zpétnou klapku vy-
pustnim potrubim do koryt.

Tlak vzduchu v tlakové nadobé je omezovin tlakovym spinacem (T'S). Jak-
mile zbytky posledniho krmiva prerusi obvod relé (2R), jehoz elektrody (2E) jsou
umistény ve vypustnim potrubi, odpadne pfidrZzny kontakt (2R—1) a rozpojenim po-
mocného relé (RP2) a stykace (5S5) je cely technologicky postup zpracovani a dopra-
vy krmiva ukoncen.

Zapinaciho tlac¢itka je pouZito jen pro opakovani cyklu s vodou, kterdA mé za-
fizeni proplachnout a souéasné slouzi jako voda k napdjeni. V tomto piipadé se
nespinaji stykace (1S) pro pateni brambor, stykaé (3S) pro sklapéni pataku a stykad
(4S) dovravniku a davkovade krmiva, nebof tyto obvody jsou blokovdny pomocnym
relé (RP4), které se spind jen pti stladeni zapinaciho tlac¢itka.

Zatizen{ je osazeno béinymi spinacimi a regulaénimi piistroji. Ovladani je
provedeno tak, aby bylo co nejjednodu$$i a pritom =zajistilo Uplnou provozni spo-
lehlivost.

Pro obvod malého napéti je pouZito sifového transformaétorku, zapojeného na
12 V, usmérnovaci diody 15 NP 70 a telefonnich relatek, k nimZ jsou paralelné ra-
zeny vyhlazovaci kondenzatory. Celd souprava musi byt 4dné nulovana, popiipadé
uzemnéna nebo chrianéna ochrannym jisticem proti nebezpeénému dotyku. VSechny
postupy spinani jednotlivych agregati jsou svételné signalizovany.

Celé zatizeni by ovSem mohlo byt ovladano programovym spinac¢em podle ca-
sového postupu spinani, ktery je naznacen na obr. 7.

AGREGATY ” CASOVY POSTUP PRI SPINANI

Elektricky parak = 2 S
Elektromagn. ventil vody |- 1

Motor _michacky
Motor pardku

Motor dopravniku

Motor davkovani krmiva
Vyveva
Kompresor

CASOVY POSTUP PRI PROPLACHOVANI

Elektricky parak

Elektromagn. ventil vody
Motor _michacky e |
Motor paraku

Motor dopravniku
Motor davkovan/ krmiva
Vyveéva E——
Kompresor ==

7. Casovy postup pri spinéni.



Souhrn

Zplsob mokrého vykrmu prasat je vhodny pro zemédélskou velkovyrobu. Lze
jej dobfe mechanizovat a jsou zde realné moznosti jeho automatizace. Pro mokry
vykrm lze pouzit zafizeni s kalovymi &erpadly, zafizeni kompresorova, popfipadé
specidlnich vozikt pro rozvoz krmiv. V praxi se dosud nejlépe osvéd¢uje pouzivani
vozikii. Doprava krmiva potrubim ma zatim rdzné nedostatky. Protoze ale dava
lepsi ptedpoklady pro automatizaci, zkoumd se, jakym zptsobem nedostatky
odstranit.

Prvnim pfedpokladem pro spravnou konstrukeci vhodného zatfizeni je znalost
fyzikalné mechanickych vlastnosti mokrého krmiva. Proto byly provedeny zkousky,
které zjistovaly tyto vlastnosti. Byla méfena pevnost a odpor slupky brambor proti
promécknuti, vlastnosti krmiva pfi dopravé sklenénym potrubim (zdvislost dopra-
vovaného mnozstvi a tlakovych ztrdt, moznost pouZiti ruznych uzdvéri), dale
vlastnosti krmiva pfi uchovavani v nadrzich a ,roztékavost” mokrého krmiva.

Na zakladé zjisténych vysledkii bylo navrieno plné automatické zafizeni
s tlakovym rozvodem krmiva potrubim, které respektuje vSechny zootechnické po-
zadavky. Predpoklada se, Ze odstrani i provozni nevyhody, které se vyskytovaly
u dfivéjsich zafizeni.

Doslo dne 29. 1. 1962

HCKOTOPHC BONPOCH aBTOMATH3aUHH OTKOpMaA CBHHEI JKHIKHMH KOpMaMH

Croco6 oTKOpMa CBHHEI JKHAKHMH KOPMAMH TDHTONCH JUIS  CEJbCKOXO3sICTBEHHOTO
KPYITHOTO NPOH3BOJCTBA. DTOT CNOCOO MOMKHO XOPOUIO MEXaHH3HPOBATL H HMEIOTCs BCE pealih-
Hble BO3MOKHOCTH JI/Is1 €r0o aBToMatH3ainn. JJist oTKopMa AHIKHMH KOPMaMH MOXKHO HCIOJIb-
30BaTh YCTPOCTBA C TPs3EBBIMH HACOCAMH, KOMIMpPECCOPHBLIE YCTPOHCTBA HJH CrElHaJbHble
KopMopasnarounbie Tesexkn. Ha npaxrike qyunie Bcero 10 cHX nop ceGst onpapjaJio MpHMe-
HeHHe JeserkeK. TpaHCmopT KOPMOB 1o TPyGONPOBOJAAM MOKa MTO HMEET pasjHuHble HeJ0-
cratki. OaHako, Tak Kak 3TOT CHOCOO jaeT JyuiiHe NpeanochiiKH s aBTOMATH3alHH, H3Y-

4aioT, Kakum 06]’)830.\‘[ MOKHO YCTPAHHTL 3TH HEIO0CTaTKH.

IMepBoli MpeaAnocLIALKOI 151 NMPaBHAbHON KOHCTPYKILMI TIPHIOJHOTO ycTpolicTBa sB-
Jsiercst 3Hanve (GH3HKO-MeXaHHUeCKHX CBOICTB KHaKoro xopma. C 3Tolf ueqblo GbLIN NpOBe-
JeHbl HCTILITAHHS, VCTaHABIHBAIOUIHE 3TH cBolicTBa. M3mepsiiach MpounocTb H COMPOTHBIIEHHE
KOXKYpbl KapTode/s MPOTHB 1POJAABJAHBAHHS, CBOICTBA KOPMOB TPH TPaHCIOpTe MO CTEKJiH-
HOMY TPYGOMpPOBOAY (3aBHCHMOCTb TPAHCTIOPTHPYEMOro KOJIHUECTBA H TOTepb Hamopa, BO3-
MOJKHOCTb TpHMEHEeHHs pas3HbIX 3aTBOPOB), Jajiee CBONCTBA KOpMa NpH XpaHeHnu# B pesep-

Byapax H «pacTekaeMoCcTb» KHJAKOro KopMa.

Ha ocnose mosyuennbix pe3yabTaTos GbLI0 NMPEAIOKEHO TMOJHOCTBIO aBTOMATHUECKOE
yCTpPOICTBO € pacnpeseseHieM KopMa 1o TpyGonpoBoxam Moj 1aBjeHHeM, KoTopoe YAO0BJeT-
BOpPfIET BCeM 300TeXHHUeCKHM TpeGoBanHsaM. [Tpeanonaraercs, uto GyAyT yCTpaHeHbl H TIPOH3-
BOJICTBEHHEIE HE/I0CTATKH, KOTOpPbie BCTPetuaJiich H B paHee CKOHCTPYHPOBAHHBIX yCTpPOIHCTBaX.
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Einige Probleme der Automatisierung der Schweinemast mit NaBfutter

Das Verfahren der Schweinemast mil Nalfutter ist fiir die landwirtschaftliche
GroBproduktion geeignet. Die Arbeit 148t sich gut mechanisieren und es bestehen
auch reale Moglichkeiten zur Automatisierung. Zur Schweinemast mit NaBfutter
konnen die Einrichtungen mit Fédkalienpumpen, solche mit Kompressoren, allen-
falls Spezialwagen zur Verteilung des Futters verwendet werden. In der Praxis be-
wahrten sich bisher am besten die Futterwagen. Die Beforderung der Futtermittel
durch eine Rohrleitung weist bisher noch verschiedene Mingel auf. Da diese Art
der Futterverteilung jedoch bessere Vorausselzungen filir die Automatisierung bietet,
wird untersucht, auf welche Weise die genannten Méingel beseitigt werden konnten.

Die erste Voraussetzung fiir die Konstruktion einer entsprechenden Einrich-
tung bildet die Kenntinis von den physikalischmechanischen Eigenschaften des Na@3-
futters. Es wurden daher Priifungen dieser Eigenschaften vorgenommen und zwar
wurden die Festigkeit und der Widerstand der Kartoffelschale beim Quetschen, die
Figenschaften des Futters bei der Beforderung durch eine Glasrohrleitung (der Zu-
sammenhang zwischen der beférderten Menge und den Druckverlusten, die Moglich-
keit der Anwendung verschiedener Verschliisse) gemessen und die Eigenschaften des
Futters bei der Aufbewahrung in Vorratsbehiltern sowie der Grad der ,,FlieBfahig-
keit* des Nafifutters untersucht.

Auf Grund der erzielten Ergebnisse wurde eine automatische Einrichtung zur
Verteilung des Futters durch Druck und mittels einer Rohrleitung vorgeschlagen,
die alle zootechnischen Anforderungen respektiert. Es wird vorausgesetzt, da durch
diese Einrichtung auch die bei den fritheren Einrichtungen beobachteten Méangel be-
seitigt werden.

Quelques questions sur Iautomation de I’engraissement humide des porcs

Le mode de l'engraissement humide des porcs convient pour la grande pro-
duction agricole. Il est possible de le bien mécaniser, aussi bien qu'on trouve des
possibilités réelles pour son automation. En cas d’engraissement humide on peut
employer le matériel avec les pompes a boues, l'appareillage de compresseur et, le
cas échéant, les chariots particuliers pour la distribution des aliments. En pratique -
c’est I’emploi des chariots qui a, jusqu’ici, les meilleurs résultats. Le transport des
aliments au moyen des tuyaux présente, en attendant, certains inconvenients. Mais
comme il présente a la fois de meilleures conditions pour l'automation, on examine
les possibilités qui seraient & méme d’éliminer les inconvenients mentionnés.

La premiére condition nécessaire pour arriver a une construction judicieuse
d'un appareillage convenable, c’est la connaissance des propriétés physico-méca-
niques des aliments humides. C’est pourquoi on a effectué des essais qui avaient
pour but de vérifier les propriétés en question. On mesurait la soiidité et la résis-
tance de la peau des pommes de terre a I’enfoncement, les propriétés des aliments
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au cours du transport a l'aide des tuyaux en verre (le rapport du volume transporté
et des pertes encourues par pression, la possibilité d’emploi de différentes fermetu-
res), ensuite les propriétés des aliments au cours de leur stockage en réservoirs et
«la diffluence» des aliments humides.

Partant des résultats vérifiés, on a proposé un appareillage complétement auto-
matique, avec une répertition des aliments humides sous pression, au moyen des
tuyaux qui respecte toutes les exigences zcotechniques. On suppose méme que le
dispositif sera capable d’éliminer également les inconvenients que l'on rencontrait
a l'utilisation de l'ancien matériel.
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Automaticka zafizeni pro ozafovani hospodaiskych zvirat
ultrafialovymi paprsky

ABTOMAaTHYECKHE YCTPOHCTBA JANsi 0G/yueHHS! CENbLCKOXO3AHCTBCHHBIX MHBOTHBIX
yaAbTpa(uONETOBBLIMU JyuamMH

Automatische Einrichtungen zur Bestrahlung landwirtschaftlicher Nutztiere mit
ultravioletten Strahlen

InZ. Stanislav HAS
Vyzkumny ustav zemédélské techniky, Repy

Reditel #stavu inZ. Miroslav Preininger

Uvod

Primyslovd vjroba zemédélskych Zivo&isnych vyrobkd, zejména vajec, dribe-
ziho a veptfového masa, vyzaduje vysokou koncentraci zvitat, ustdjenjch na po-
mérné malych plochédch, popt. i ve vicepodlaznich budovach. Tento systém vede
k tomu, Ze se velmi omezuje nebo i zcela vylucuje pobyt zvifat v prirozeném
venkovnim prostiedi. Protoze ale prostiedi je velmi dileZitou slozkou vyvoje
a uzitkovosti zvifat, je tfeba v takovych velkovyrobnach zajistit viechny slozky
normalniho prostiedi uméle. Zejména musi byt zaji§téna optimalni teplota
a vlhkost vzduchu, jeho sloZeni, optimdlni svételné poméry a dostatek ultrafialo-
vého zareni. Nejsou-li ve spravném poméru zajistény vSechny tyto slozky, dochazi
k porucham latkové vymény, ke snizovani aktivity nervové soustavy, k omezovani
¢innosti zlaz s vnitini sekreci a ke snizovani titru obrannych latek v organismu.
To vede ke snizovani uzitkovosti a k rtiznym onemocnénim. Nedostatek svétla se
projevuje nejvice u driibeze, nedostatek tepla u vSech mladat. Nedostatek ultra-
fialového zafeni se pak projevuje u viech zvifat. Zvlasté citlivad na nedostatek svétla
a ultrafialového zéfeni jsou vysokoproduktivni zvifata.

Cetné vyzkumné price ukdzaly, ze jednou z nejaktivnéjsich slozek prostiedi
ze jejich absorpci vznikaji v Zivych organismech fotochemické reakce, ovliviiuje
ultrafialové zareni primo biologické pochody v organismu zvifat. Fotochemickou
reakci se aktivuji nékteré steriny v kuazi zvifat a vznikd vitamin D (vitamino-
tvorné, antirachitické aéinky), fotochemickym piisobenim kratkovinného ultrafialo-
vého zareni dochdzi k denaturaci bilkovin a k dalsim reakcim, pfi nichz vznika
latka podobna histaminu. Pasobenim zédteni o delSich vlnovych délkach na spe-
cidlni stavebni latku bilkoviny, na histidin, vznika pak také pfimo histamin, jehoz
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slouéeniny vyvolavaji roz§iteni cév, které se navenek projevuje zfervenanim kize
(erytemujici acinky).

Vznik histaminu a vitaminu D a nutnost odtransportovéani rozlozenych bilko-
vinnych bunék vyvolava drazdéni nervového systému a druhotné reakce, svazané
s humordlnimi mechanismy. Tim se zvySuje ¢innost zl4z s vnitini sekreci. To ma
za nasledek ovlivnéni latkové vymeény a celkové zvySeni aktivity organismu.
Tvorba vitaminu D zejména pfiznivé ovliviiuje latkovou vymeénu fosforu a vapniku,
coz ma velky vliv zejména na vyvoj mladého organismu. Celkova reakce na oza-
feni se projevuje snizenim frekvence dychani a prohloubenim dechu. To vede ke
zlepSeni vyuziti kysliku v plicich. Priznivé chemické a fyzikalni zmény nastavaji
také v krvi, kde se zvySuje pocdet erytrocytti a mnozstvi hemoglobinu. Rovnéz se
zlepSuje srazlivost krve a zvySuje se obsah obrannych latek, zvlasté proti nachla-
zeni a chfipkovym onemocnénim.

Prvni dvahy a pokusy s vyuzitim umélych zdrojii ultrafialového zafeni pti
chovu hospodafskych zvirat se konaly jiz ve dvacatych letech tohoto stoleti.
Hughes, Payne, Hart, Boyd a rokem 1930 podinaje pak celd fada
sovétskych vyzkumnych pracovniki (Jevrejnov, Novikova, Sergejev
a Cetni dal§i) prokdzali v laboratornich i v pozdé&jsich provoznich pokusech
(Sarabrin, Osetrov, Meljukov), Ze ultrafialové zafeni je nezbytnou
slozkou prostredi, ktera se neprojevuje jen bakteriocidnimi nebo vitaminotvornymi
Géinky, ale kterd ma také vyznamné stimula¢ni a¢inky, projevujici se v urychleni
rustu, ve zvyseni uzitkovosti a ve zlepseni vyuziti krmiva.

Pokusy konané u nds Mozdikem (1960—1961) plné potvrdily vliv
ultrafialového zafeni na zlepSeni zdravotniho stavu selat. Uhyn selat po ozafovani
byl v priiméru jednoho roku o 75 % niz8i nez Ghyn v minuljch letech, kdy selata
nebyla ozafovana. V pokusech pracovnik Vyzkumného dstavu zemédélské techni-
ky v Repich a pracovnikii Stanice pro velkovyrobni techniku a technologii chovu
prasat v Lichocevsi bylo dosazeno téhoz poméru snizeni thynu. Mimoto bylo pfi
pokusech dosazeno i zvyseni prirtstku vahy od narozeni do odstavu o 7,6 % proti
neozafovanym selatim, ¢imz se ukdzal — i kdyZz zatim ne tak presvédcivé jako
v nékterych zahraniénich pokusech — i vliv zafeni na zvySeni produkce.

Ackoli vsechny dosud provedené pokusy, pii nichz se pouzilo vhodnych zdroja
zéfeni, a pii nichz zvirata dostdvala vhodnou dévku ozareni, byly dspé$né, neni
v poslednich letech (1960—1961) se vypracovévaji projekty pro ozafovani hospo-
dafskych zvitat v Kanadé a €ini se opatfeni pro zavedeni vyroby ozafovacich
zatizeni v Sovétském svazu. Pfi¢ina tak pozdniho a pomalého zavadéni ultrafialo-
vého ozatovani do Siroké praxe je jedna: nedostatek vhodnych, jednoduchych
a spolehlivych ozarovacich zatizeni s dlouhou Zivotnosti a s co nejmensimi naroky
na obsluhu a adrzbu.

V USA, v Kanadé, ale i v Sovétském svazu se pouzivd takzvanych erytemal-
nich zafivek, které se montuji do takovych svitidel jako bézné osvétlovaci zativky.
Vzhledem k tomu, Ze jedna zatrivka ozafi dostate¢né pouze plochu 15—25 m?
je instalace tohoto zafizeni pro velké stije dosti ndkladna. Mimoto Zivotnost eryte-
malnich zafivek pfi ozafovani zvifat je jen asi pil roku. Vzhledem k tomu, ze
intenzita zafeni jednotlivych zafivek ma znaéné rozdilné hodnoty, je nutno ji vzdy
po kazdé vymeéné vhodnym pristrojem proméfit a podle vysledkti méfeni upravit
dobu ozafeni. Aby ozafovani bylo stale G¢inné, je zapotiebi zafivku alespon jednou
mésiéné cCistit. To viechno jsou zna¢né pozadavky na obsluhu a adrzbu. Z téch
divodi je snaha najit jiné reSeni, které umozni snizit naklady na instalaci oza-
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fovaciho zafizeni. Pro ozafovani volné ustajenych zvifat a dribeze na hluboké
podestylce se zdd vyhodné feSeni s umisténim vybojky o vysokém vykonu ve
svétlometu. Pro ozafovani selat v kotcich a dojnic ve vaznych stajich je jisté nej-
vyhodnéjsi pojizdné ozafovaci zafizeni. Pro stdje s délkou do 30 m by mohlo
vyhovovat zafizeni pojizdéjici nad fadami kotci po lané, pohinéné lanovym
systémem a napajené ohebnou $nirou zavéSenou meandrovité na nosném lané.
Takového zafizeni se pouzivd v Sovétském svazu. Pro stije del§i nez 30 m lze
pouzit dvou takovych zafizeni, z nichz kazdé ozafuje jednu polovinu staje. Vy-
stavba tohoto systému je ale dosti nakladn4 a naro¢na, zejména na montazni prace.

Slepice v klecich lze G¢inné ozafovat také jen pojizdnym zatfizenim. V Sovét-
ském svazu bylo zkonstruovano samohybné ozatovaci zatizeni, které pojizdi v uli¢-
kach mezi jednotlivymi bateriemi kleci. Napajeni se déje ohebnou $iitirou. Velikou
nevyhodou tohoto systému je, Ze jej nelze jednoduse automatizovat a po ozafeni
slepic v jedné uli¢ce se musi ruéné prevdzet do druhé ulicky. Automatizace &in-
nosti vSech ozarovacich zafizeni je totiz nutny pfedpoklad pro jejich siroké a vy-
znamné uplatnéni v praxi.

Ozatovaci zafizeni musi spliiovat tyto pozadavky: ozafeni musi byt po celé
ozafované plose rovnomérné, tzn., ze davka ozareni v jednotlivych mistech staje
se mizZe jen malo ménit od dané stfedni hodnoty; ozafovani se musi konat pra-
videlné v uréenou hodinu a s pfesné stanovenou denni davkou; nastane-li v dobé
ozafovani porucha v doddvce elektrické energie, musi byt po odstranéni poruchy
zaji§téno, Ze ozafovaci zatizeni se uvede automaticky opét v ¢innost a Ze vsechna
zvitata tak dostanou celou svou denni ddvku ozafeni; pouziva-li se jako zdroje za-
feni vybojek s vysokou intenzitou ozédfeni, ma byt zajisténo, aby pii rozhofivani
vybojky, kdy ve spektru prevazuje kratkovinna oblast ultrafialového zafeni, byl
co nejvice omezen dopad tohoto zdfeni na zvifata, a to hlavné v téch pripadech,
kdy takové zareni dopadé stile na stejna zvifata. Je jasné, Ze pravé vyjmenované
podminky spolu s podminkou co nejmensi naro¢nosti na obsluhu nemize splnit
jiny nez automaticky systém ozafovaciho zarizeni.

Pojizdné ozatfovaci zaifizeni s adheznim pohonem
a lanovym napajenim

Jednim systémem, ktery spliiuje vy$e uvedené podminky pfi ozarovani zvitat
v kotcich ve velkokapacitnich jedno- nebo vicetadych stajich o libovolné délce, je
pojizdné ozarovaci zafizeni s adheznim pohonem a lanovym napijenim, navrzené
pracovniky Vyzkumného tdstavu zemédélské techniky v Repich. Koncepce tohoto
zafizeni je nasledujici: nad sttedem kazdé rady kotcli jsou napnuta vedle sebe
dvé lana (elektrovodné ocelové pozinkované praménce). Na jedné strané jsou za-
kotvena v Celni sténé staje, na druhé strané jsou zavésena tak, aby mohla prejizdét
do kolejnicového oblouku (u dvoutadych stdji), aniz by se vzdjemné kiizila
s obloukem. Obloukem z ty¢oviny o stejném priameéru jako lana je spojena jedna
¢ast lanové drahy s druhou &asti. Obé paralelni lana jsou v kazdych 20—30 m
délky podeptena. Podpéry jsou umistény na vnéjsi strané lanové drahy. Vsechny
podpéry, drzaky lan v ¢elnich sténach i drzaky kolejnicového oblouku jsou od sebe
navzajem a od konstrukce stdje elektricky odizolovany. Mista zavéseni a podepfeni
slouzi zaroven jako napajeci body, v nichz jsou k lantm pripojeny vyvody malého
napéti od napéajecich transformatorki.

Na lanech je pomoci dvou pojezdovych kol zavéSen ozafovaci vozik. Obé kola
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jsou pohdnéna elektromotorkem s pfevodovou skfiiikou tak, aby pojezdova rychlost
byla 0,2—0,3 m/min. Kromé této pohonné &asti je na voziku umisténa hlavni
funkéni ¢ast: reflextor s vysokotlakou rtutovou vybojkou z kiemenného skla,
piedfadné a napdjeci zafizeni (s rozptylovym transformitorem, ochrannym
odporem, zapalovacim kondenzéitorem a zapalovacim odporem), piepina¢ chodu
motorku a tepelny spina¢. Tento spina¢ tvofri napi. dvé Spencerovy membrany,
umisténé na predradném odporu ve tunkei ¢asového relé, které spind motorek az po
rozhofeni vybojky, tj. asi 5 minut po zapnuti. Pfepina¢ chodu motorku je ovladan
nardzkami na koncich lanové drdhy. Jako zdroje ultrafialového zarfeni je vhodné
pouzit vysokotlaké vybojky s provoznim tlakem ca 1 at a prikonem 250—350 W
(sovétské PRK-2, némecké S-450 a Hanau Q-300, ¢eskoslovenské THK-300).

Pro sbirani proudu z lan lze vyuzit bud pfimo pojezdovych kol nebo pouzit
sbéracich uhlikd. V kazdém ptipadé je ale zapotiebi zajistit pti pojezdu ozatfovaciho
voziku odstrafiovani necistot ulpivajicich na lanech. Tyto necistoty jsou dvojiho
druhu: jednak volné ulpivajici (stajovy prach), které lze odstranit pouhym setre-
nim, jednak pevné ulpivajici (napf. musi trus), které je nutno odstranovat
seSkrabanim.

U funkéniho modelu ozafovaciho zatizeni VUZT byl pfi pokusech proud sbi-
rén gxafltovyml uhliky. Kazdé lano bylo &isténo dvéma tiilistovymi pérovymi sti-
raci, upevnénymi na izola¢nich podlozkach na drzicich uhliki po obou stranich
pojezdovych kol. Izolaéni podlozky slouzily zaroven jako voditka pro zamezeni
priénych vykyvi voziku. Tento systém ¢istil velmi dobte lana od volné ulpivajicich
necistot. Seskrabovdni pevné ulpivajicich necistot nebylo zatim vyzkouseno.
Rovnéz nejvyhodnéjsi systém sbirdni proudu nebyl dosud ovéfen. Sbirani proudu
grafitovymi uhliky bylo sice béhem pokusu spolehlivé, ale uhliky mély pfi zvole-
ném tlaku velky otér. Rovnéz pomérné velky tbytek napéti na grafitovych uhli-
cich je nevyhodny.

Pfi pojezdu voziku po lanové drize se s prithybem lan méni vzdalenost vy-
bojky od ozatovanych objekti. Kdyby vybojka byla napajena konstantnim napétim
(napf. vle¢nou ohebnou $iltrou), ménila by se tim intenzita, a pii konstantni
pojezdové rychlosti i davka ozafeni. Intenzita ozafeni je totiz zavisld na vzdale-
nosti zdroje. Pro bodové zdroje nebo pro zdroje primkové, jejichz aktivni délka je
mnohonasobné mensi nez vzdalenost zdroje od ozafovaného objektu, je intenzita

E(mer/ ) ozafeni a vzdalenost zdroje vazana
g i TE/F vztahem
1100 L I i R
y [ & E; = E__02 > (1)
1000 [ | R,

,J/ | _| kde:

900 ||
| 5 . . , . .
800 ‘ / \ E, = ;?ntenzlta ozdfeni ve vzdalenosti
L f 5,
200 ,—/ : | : E = intenzita ozafeni ve vzdalenosti
600 / p Ro.
W) 500 // |
120 f t 1. Zavislost intenzity ozareni*) a svorko-
400 T—— o vého napéti vybojky THK-300 na sifovém
100 T - napéti (E — intenzita ozatreni, U — svor-
T kové napéti na vybojce, Uy — sifové
80 ] | napéti)
|
U (V)I80 200 220 240 *) Podle uroxametrického meéfeni D.

Vavrejnové, VUZT.
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Neptiznivy viiv prﬁhybu lan lze kompenzovat zménou napajectho napéti bé-
hem pojezdu. Jak je zfejmé z obr. 1, je intenzita ozafeni znaéné zavisla na velikosti
napéajeciho napéti. Zavislost lze pro hodnoty blizké jmenovitému napéti vyjadrit
s dostateénou presnosti linedrnim vztahem

E=*kU —a, @)
pfi¢emz .
k= ff—ull a=*kU,—E,, (2a)
kde:

Fz = intenzita ozateni pri napéti Uz,
E1 intenzita ozareni pri napéti Ui

Uvazujeme-li nyni, ze pfi pojezdu voziku po lanové draze je Ro V}'réka vybojky
na poéitku drdhy, Rx vySka ve vzddlenosti ¥ od politku drdhy a Ze v misté¢ %
je napéjeci napéti vybojky Usx, pak intenzita ozafeni Ex v tomto misté je

Ex= (kU. — n)l“’ 3)

Ma-li byt dodrZena podminka, aby ozafeni bylo béhem pojezdu voziku po celé
draze rovnomérné, musi byt Ex = konst. = Eo, kde Eo je intenzita ozafeni na
konci drédhy, tj. pfi vysce vybojky Ro a pfi napéti Uo. Za uvedeného predpokladu
by se pfi pojezdu voziku muselo napajeci napéti Ux ménit podle tohoto vztahu:

E, R + aR2?

Us= kRz B (4)

Regulace napéti podle této rovnice
by byla velmi obtizné proveditelna. Pri u
napajeni ozafovaciho zafizeni pomoci
nosnych lan se ale nabizi jind moznost:

vyuzit zmén napéti zplsobenych ubyt- i S Al
kem napéti na lanovém vedeni. Vyseti-
me tedy, jak se méni napajeci napéti Usx
v zavislosti na vzdédlenosti od napajecich
bodi. Predpoklddejme oboustranné na- Y - E
pajeni malym napétim podle obr. 2. 7 LIJUK 8
Zde znadi: ‘ Fn + :
S = délka lana mezi dvéma napaje- 5
cimi body A, B,
x = vzdalenost ozatovaciho voziku od iR 23, 8u3.pq
bodu A do bodu X,
TR = napajeci transformaétor, - Uy
RTR = rozptylovy transformator,
U = napéti sitg, ; R
Au; = ubytek napéti na vinuti transfor- ’
matoru TR,
Auy = ubytek napéti na lanech mezi na-
pajecim bodem a mistem X, Uy

2. Schéma pro vypocet ibytka napéti pri
lanovém napajeni pojizdného ozarovaciho i
zarizeni
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Aup = Ubytek napéti na uhlicich, )

Au, = Ubytek napéti na vinuti rozptylového transforméatoru RTR,

Uy = napéti na sekundarni strané rozptylového transformatoru,

Uy = napéti na svorkach vybojky,

ix = proud odebirany ozarovacim vozikem v misté X,

i;x = proud dodavany napéjecim bodem A,

i,x = proud dodavany napajecim bodem B,

zZ, = 1mpedance sekundarniho vinuti uansfoxmatmu TR, prevedena na stranu
primaru,

Zy, = impedance rozptylového transformatoru,

R = hodnota prediradného odporu,

P = prevod napajeciho transformatoru TR,

ps = prevod rozptylového transformatoru,

odpor 1 m lana pii pruchodu stridavého proudu.

Jak vyplyva z obr. 1, je napéti na svorkach vybojky jen malo zavislé na si-
fovém napéti, takze lze polozit U, = konst. Za tohoto pfedpokladu plati:

Us=U,+R= 5)
Pa
Dale je )

Ix
g, == 2 6
ul 1 le . ( )
Aty = 2rx . dyx = 2r (S — X) . g« @)

1y
du=27% ®)
1x = 1.1:: "I' izx (9)
U=Ux%+(ﬁu2—{—Auk+Aux+Au1)-P1 (10)

2

Za predpokladu, ze Sur = konst., dostaneme fesenim rovnic (5) az (9)
rovnici pribéhu napéti U. v zdvislosti na vzdélenosti x:

A.S8

Ur= Uy + 11
pal2p; 7% (S— %) T B.S] o
kde: A:(U—U,,%—Au,,.pl).R
2
Z, P
=-—=+4 (Z,+ R) =5
P (% ) P
a dUx e Do e L
Provedenim operace o 0 zjistime, Ze minimalni napéti Ux dostaneme
v misté x = S/2. Maximalni napéti vyjiadiené vztahem
A
. = sl 12
Uxo = Uy + 2. B (12)

je pak v obou napajecich bodech A a B. Jsou-li tyto body totozné se zavésnymi nebo
podpérnymi body nosnych lan, mtize byt priibéh Uy v rizné mite podobny pribéhu
pozadovanému rovnici (4). Jak blizkd je tato podobnost, uréime tak, ze zjistime,
jaky prihyb v zivislosti na vzdalenosti x by musela mit lana, aby intenzita ozafeni
byla po celé délce lanové drahy stejnd, a tento pozadovany prihyb pak porovnidme
se skutecnym prihybem lan.
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Oznaéime-li prihyb y«, je

Ri= R, —¥= (13)
Dosazenim vztahu (13) do rovnice (3) a feSenim této rovnice za predpokladu, Zze
E, = konst. = E, = kUx — a (14)

dostaneme rovnici pro yx. Pouzijeme-li pak vztahtt (11) a (12), je vysledna rovni-
ce pozadovaného prihybu

55, il BT e e ,,,-__;12_42;:1?6(3—@ ] a5
a

Protoze hodnota zlomku pod odmocninou je v uvazovanych pripadech vzhle-
dem k jedné vzdy velmi mald, je mozné rovnici (15) upravit a psat ve tvaru

Apy . 7x (S — %)

= a (152)
[A + P B(U,, - k)] [2p1.rx(S—x) JaB, S]
Rovnice pro prithyb lana zatizeného osamélou silou je
S+20).x.(S—
e as)
J4F.. 82 —[¢ST+20(S — )
kde: @ = vaha osamélého biemene,
g = védha 1 m lana,
Protoze uvazujeme opét jen malé prithyby, lze tuto rovnici psat ve tvaru
, _ 4F.5@S+20).x.(S—x) (160)

Ve g, St ¢S+ 20(S— a2

V rovnicich (16), (16a) je Fix osova sila lana v misté toho zavésného bodu,
ktery lezi v pocatku soutadnic. Tato sila neni konstantni, ale méni se v zavislosti
na x. Kdybychom mohli vyjadrit pocetné tuto zavislost, pak by rovnice (16) byla
rovnici jedné ¢asti obalové kfivky bodd, v nichz je pusobisté sily od pohybujiciho
se bfemene. Rovnice druhé ¢asti by byla analogicka, jen by se uvazovala osova
sila v misté druhého zavésného bodu, kam by se rovnéz presunul pocatek souradnic.
Zavislost lze fe§it pouze pribliznég, grafickou metodou.

Porovnanim rovnice (16a) s rovnici (15a), s respektovanim toho, co bylo
pravé fefeno, lze usoudit, ze pribéh obou zavislosti bude pro malé prihyby navza-
jem blizky, takze pti vhodné volbé parametrt bude intenzita ozareni po celé délce
lanové drahy stala.

Dalsim pozadavkem vhodného ozatovaciho zafizeni je zaji§téni spravné denni
davky ozareni. Jde-li o zafizeni pevna, je davka ozateni H ddna vztahem

-~

E
H=-_ -.t 17
o a7)
kde: E = intenzita ozareni ve vzddlenosti 1 m (tato hodnota ozaireni se uvadi

v nékterych katalozich),
t = doba ozarovéani.
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U pojizdného ozatovaciho zatizeni je urceni doby ozafeni, popiipadé pojezdové
rychlosti ozafovaciho voziku, slozitéjsi. Uvazujme, Ze se ozafuje s vybojkou doda-
vajici na vzddlenost 1 m intenzitu zafeni E. Vybojka je umisténa v reflektoru
a pohybuje se nad kotci ve vysce Ro (viz obr. 3) rychlosti.v. Ozafovani objektu

vi, vip

-

i P
ri 0L Nk
¢ >
N l %
!
i

e |

(I° \\
N\ o 4 e i
\('T S 38” 3. Schéma pro vypodet davky
N~ ozareni od pojizdného ozarova-
ST ‘gn.._-.mmw_ 2 ciho zarizeni

A
A za&ina, kdyz je vybojka v misté¢ M (jemuz prisludi thel «1) a kon¢i v misté N
(jemuz pfislusi dhel 1). Davka ozifeni na vodorovné plose v bodé A je pak

0 ' t

“mE ‘mE
H= |- ,-cos®adt -+ ,— cos® 3 dt 18
s R; —* ’R“a [ > ( )
t 0
G ot ot
pficemz fga = — R’ 1gf = k: i
Resenim rovnice (18) dostaneme vztah
mE :
H = ——(sin ¢y -+ sin 18a
og (i -+ sin fy) (18)
kde: m = koeficient odrazu zareni od reflektoru.

Uhly @1, f1 jsou uréeny bud horni hranou pevnych predéli mezi jednotli-
vymi kotci nebo tvarem reflektorii. Druhy pfipad pfipadd v tGvahu ve stajich
s trubkovou konstrukei kotcit nebo ve stdjich bez kotcti.

Denni davku ozédfeni dostavaji zvifata automaticky, kazdy den v wurdenou
hodinu. U automatického ozatovaciho zatizeni koncepce VUZT se predpoklada
denni spindni spinacimi hodinami s elektricky dotahovanym hodinovym strojkem.
Jak je zfejmé z obr. 4, kontakty spinacich hodin pfemosti v nastavené dobé kon-
takty koncovych vypinaéa Ki, Kz. Tim se nabudi civka relé R1 a sepne se kontakt
1R1, ktery pripoji napdjeci transformétor TR na sitoyé napéti. Napajecim vedenim
a lanovou drahou se privede proud do ozatovaciho voziku a zapili se vybojka.
Vozik stoji zatim ve svém koncovém stanovisti. Aby kratkovlnné ultrafialové za.eni
nedopadalo pti rozhofivani vybojky na ozatfovana zvifata, je tésné pod vozikem
umisténa kryci deska. Tato deska rovnéz chrani vybojku pfed zaprasenim v dobé
klidu, pri rozhorivani a pfi chladnuti.

Prichodem proudu obvodem s vybojkou se ohfiva ochranny odpor se Spence-
rovymi membrdnami a asi po 5 minutich se sepnou kontakty téchto membran.
Vozik se uvede do pohybu. Tim se uvolni az dosud stisknuty koncovy vypinaé¢ Ki.
Budici proud relé Ri muZe pak prochdzet pies kontakty koncovych vypinaéi
a pracovni kontakt spinacich hodin se muze rozepnout. Vozik pokraéuje v jizdé
az na konec drdhy, kde stla¢i koncovy vypina¢ Ka, &¢imZ se rozepne obvod relé Ry
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4. Schéma elektrického zapojeni pojizd-
ného ozarovacitho ‘zarizeni s adheznim
pohonem a lanovym napajenim (J — jistic,

SH — pracovni kontakt spinacich hodin.
Ri — pomocné relé, Ki, Kz — koncové
vypinace, TR — napajeci transformator,

S1, Sz — Spencerovy membrany se spina-

cimi kontakty, M — elektromotorek, C —

rozbéhovy kondenzator, P — prepinac

chodu motorku, RTR — rozptylovy trans-

formator, R — ochranny odpor, C1 — za-

palovaci kondenzator, Rz — zapalovaci
odpor, V — vybojka)

a napajeci transformator TR se odpoji
od sité. Ztratou napéti zhasne vybojka
a vypne se elektromotorek. Setrvacnosti
v pohybu voziku se vyuzije jesté k pre-
pnuti prepinafe chodu P, takze vozik
je pripraven pro zpétnou jizdu.

Nastane-li porucha v dodavce prou-

du, zafizeni se vypne. Je-li vozik na
-draze a jsou-li tudiz sepnuty kontakty
obou ‘xoncovych vypinacu, pak se po od-
stranéni poruchy uvede zafizeni opét
samo v Cinnost a vozik pokracuje v jizdé
az do konce drahy. Tim je zajisténo, ze
vSechna zvirata dostanou denné celou
urcenou davku ozafeni.

V piipadé, Ze koncové vypinace Ki, K2 maji dostateny vypinaci vykon
a mzikové vypinani, lze vypustit relé R1 a transformator TR napajet pfimo pies
kontakty koncovych vypinaci.

Popsaného ozatovaciho zatizeni lze pouzit pro ozafovani vysokobtezich pras-
nic, selat a prasat v predvykrmu, pokud jsou ustdjena v kotcich. Pritom se uvazuje
uziti jednoho typu ozatovaciho voziku, s jednou pojezdovou rychlosti. Davka oza-
feni, kterd se zvySuje se stoupajicim stafim zvitat, by se nastavovala vyskou za-
véseni lanové drdhy. Pro sajici selata by lanova draha byla zavéSena nejvyse.
Prasnice by se ozafovaly pti nejmensi vzdalenosti, popfipadé i dvakrat denne.

Stejného typu ozatfovaciho zarizeni se bude pouzivat i pro dojnice ve vaz-
nych, dvou- i vicefad}’lch stéjich

Pro ozafovéani slepic pfi klecovém odchovu je nutné pouzivat specialnich
zaFizeni. Jeden typ takového zatizeni byl navrzen pracovniky VUZT v Repich.

Nesené¢ ozatfovaci zatizeni s kolejnicovym
napajenim

Koncepce tohoto zatizeni spo¢iva v tom, ze vybojky jsou umistény na jednom
ramu s krmitky, ktery pojizdi okolo kazdé baterie kleci. Kazda etz je ozafovana
jednou vybojkou. Lze pouzit jak vysokotlakych vybojek s nizsim vykonem, tak
erytemalnich zarivek. Predradné pristroje vybojek jsou umistény rovnéi na riamu
s krmitky. Napéjeni je kolejnicové. Jednim pfivodnim vodifem je pfimo nosna
kolejnice, na niz je zavéSen ram s krmitky. Druhy pfivod tvori elektricky od-
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izolovana napajeci kolejnice z ocelového pasu o sifce ca 25 mm a tlousice nej-
méné 4 mm. Kolejnice je zavéSena v horni €asti kolem celé baterie kleci. Proud
z nosné kolejnice je sbiran pfimo pojezdovymi koly ramu, proud z izolované ko-
lejnice pak sbiraji uhliky. Drzaky uhliki jsou spojeny s pantografem, umisténym
na ramu s krmitky, co nejblize pojezdovych kol. Pantograf umoziiuje dobte sle-
dovat plochu napajeci kolejnice na rovné ¢asti drahy i v obloucich na obou kon-
cich baterie.

Zatizeni se napaji malym napétim. Privody malého napéti jsou pfipojeny
ke kolejnicim ve dvou protilehlych bodech v polovme délky baterie.

Aby byl splnén pozadavek rovnomérnosti ozéfeni, je tieba, aby Gbytky na-
péti na kolejnicich byly co nejmensi. To je u popisovaného zafizeni zajisténo
dvéma zptisoby. Uz to, ze jeden privod proudu tvoii celd konstrukce baterie, a Ze
i druhy ptivod lze prurezové dostatecné dimenzovat, vytvaii pxedpoklady p:o
nizky tdbytek napéti. Druhé opatfeni spofivd v tom, ze bc¢hem jednoho obéhu
ramu s vybojkami kolem celé baterie je v provozu vidy jen jedna vybojka. Dalsi
vybojky se zapinaji pti dalSich obézich. To ma za nasledek, ze napijecim ve-
denim procham minimalni proud, takze i dbytek napéti je minimalni. Zatizeni,
které prepina provoz vybojek, sice ponékud komplikuje cely SySttnl ale ma jeste

dalsi vghodu: umoziuje pouZit jen jed-
¢ X né soupravy predfadnych ptistroja a sni-
T zuje instalovany vykon, tj. vyxon napa-

o

jectho (i prevodniho) transformatoru.
Prepinani vybojexk, jakoz i cely pro-

1R2 voz ozatovaciho zatizeni je automaticky.
e N 2 . ~ v . ’
b ° @ 1 Schéma automatiky, véetné elekirické

instalace je na obr. 5.

K 1
LS = ) ) N ’ ’ 1) . v 2, 2
-b——o-":H - Spinacim prvkem jsou opét spinaci
hodiny SH s elektricky natahovanym
hodinovym strojkem. Pamétovym prv-

o kem, ktery zajisti pokracovani ozarovani
TR do odstranéni pripadné kritcodobé po-
ruchy v dodavce elektfiny, je systém

dvou pomocnych relé, jejichz kotvy jsou
mechanicky vazany tak, ze kotva jedno-
R
[

§ o ML Y

ho relé je po pritazeni zablokovdna
1 kotvou druhého relé, takze nemiize sama
J’ ani pfi prerufeni pfivodu proudu do

civky odpadnout. Je mozné ji uvolnit
pouze pritazenim kotvy druhého relé.
. Relé jsou na obr. 5 oznacena jako R1,
| R2, ptiéemz relé R1 je pracovni, rclé
| R2 ]e vypmam

Vi
° 5. Schéma elektrického zapojeni neseného
! ozarovaciho zarizeni s kolejnicovym na-
P > C v2

| RTR

B
J

pajenim (J — jisti¢, SH — pracovni kon-
takt spinacich hodin, R1 — pracovni relé,
R2 — vypinaci relé, K — koncovy spinad,

3 V3 TR — napéjeci transformator, m — pre-
f pinaci elektromagnet, RTR — rozpiylovy

transformator, R — ochranny odpor, C1 —

Ay zapalovaci kondenzator, Rz — zapalovaci
"”—‘{:— odpor, P — pfepinaé¢, V1, Vi, Vi — vj-

bojky)
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Jednotlivé vybojky se zapinaji ptepinacem P, ktery je namontovan v horni
céasti pojizdného ramu s vybojkami. Prepina¢ je ovladan kotvovym néastavcem
elektromagnetn M, umisténého na pevné ¢asti konstrukce baterie. Aby vybojky
pfi rozhofivdni neozatovaly slepice, je elektromagnet upevnén v misté najezdu
ozatovaciho ramu do jednoho koncového oblouku. Béhem prijezdu ramu oblou-
kem se vybojka dostate¢né rozhoti, takze pti vyjezdu z oblouku davi jiz plny za-
fivy tok s normdalnim spektrdlnim slozenim. Aby i prvni etdz se zacinala oza-
fovat az pri vyjezdu z oblouku, ma prepina¢ o jednu polohu vice nez je pocet
etazi. To je nulova poloha, pri které neni zapnuta zadna vybojka. V této poloze
je prepina¢ v dobé nefinnosti ozafovaciho zafizenf, a tedy i v dobé impulsniho
sepnuti pracovnich kontaktd spinacich hodin. Timto sepnutim se sice pritdhne
cotva relé R1 a spoji se kontakty 2R1, ¢imz se pfipoji k siti napdjeci transfor-
métor TR a napajeci kolejnice dostanou napéti, ale vybojka se zapali az tehdy,
kdyz ozatovaci ram ptijede k elektromagnetu, jehoZ pfitazena kotva prepne svym
nastavcem prepina¢ P do polohy 1

6. Prepinacl a vypinaci prvek automatiky
ozarovaciho zarizeni pro slepice v klecich.

(1 — prepindci rtzice, 2 — osa prepinace. / |
3 — kotvovy nastavec elektromagnetu. e
4 — vypinaci paka v nulové poloze, 5 -
pruzina, 6 — koncovy spinac) SEeE pohybu
R —

Po ozéareni vsech etdzi prepne elektromagnet prepina¢ opét do nulové polohy.
Prodlouzené raménko pfepinaci razice (obr. 6) zvedne v této poloze vypinaci
packu, kterd pri dalsim pohybu rdmu s vybojkami stiskne koncovy spina¢ K,
umistény rovnéz na pevné ¢asti konstrukce baterie. Tim se nabudi relé R2 a pfi-
tahne svou kotvu, ¢imz se uvolni kotva relé R1. Protoze toto relé nebylo pripojeno
na napdti (pomocné kontakty 1R2 relé R2 i pracovni kontakty spinacich hodin
jsou béhem ozafovani rozpojeny), odpadne jeho kotva a napajeci transformator
i pfepinaci elektromagnet se odpoji od sité. Aby pfi dalsim prejizdéni ramu s vy-
bojkami nenastavalo neustalé nabuzovani relé R2, preru31 relé R1 svymi kon-
takty. 1R1 i obvod relé R2.

Nastane-li béhem ozafovani porucha v rozvodné siti, zastavi se ramy s krmitky
a vybojcy zhasnou. Relé R1 vsak zlstdvd stdle pritazeno, takze ihned po odstra-
néni poruchy se pfipoji napajeci transformator i elektromagnet a zatizeni pokra-
¢uje v ozarovani.

Efektivnost ozafovacich zafizeni

Obé popsand zatizeni jsou v celku nendroéna na adribu. Pouze jednou ai
dvakrat rotné bude nutné vyménovat uhliky a po 1500 hod. ¢innosti vyménit
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vybojku. Pti pouziti hlubokych reflektora nebude pravdépodobné ani nutné ¢isténi
vybojky od prachu a necistot. Pouziti reflektori a vhodné smérovani zafeni za-
jisti, ze nebudou nutna ani zvlastni opatfeni na ochranu o3etfovatelii proti skodli-
vym tcinkim zéareni.

Pouziti ozarovacich zatizeni je velmi efektivni. Uvedme piiklad vypoctu
efektivnosti pfi ozafovani selat v porodné pro 158 prasnic. Predpokladejme, ze tato
porodna produkuje rocné 3000 selat. Roéni thyn je 240 kust. Ozatovanim se tento
thyn snizi na polovinu, takze produkce se zvysi o 120 selat. Uvazujeme-li, ze
cena sériové vyrabéného ozatovaciho zafizeni véetné montaze je pro tuto porodnu
6000 K¢s, zivotnost zatizeni 5 let, ro¢ni naklady na udrzbu 400 Kés, pak amor-
tizace ¢ini 1600 Kés ro¢né. Ostatni naklady se redukuji pouze na nédklady za
energii. Ro¢ni odbér energie je 1500 kWh. Pri uvazovani maloodbératelské zemé-
délské sazby 0,30 Ké&s/kWh jsou roéni naklady na energii 450 Ké&s. Celkové na-
klady na ozafreni ¢ini 2050 Ké&s ro¢né, tj. 0,66 Kés na jedno odstavené sele.
Protoze snizenim thynu vzrostou pouze ndklady na krmivo, pripadné stelivo,
které ¢ini 60 % celkovych nakladii na produkci selat, zatimco mzdy a ostatni
piimé i nepfimé ndklady na produkci selat zistanou zhruba na stejné vysi, sniZi
se zvySenim produkce celkové naklady na produkei selat 0 1,6 % tj. ca o 5 K&s
na jedno odstavené sele. Celkova uspora na vlastnich nakladegh ¢ini tedy asi
15000 Kés. Uvazujeme-li jen tuto usporu, pak ndvratnost vlozené investice je
6,5 mésice. Kdybychom uvazovali jesté zvyseni pfijmu v dusledku vys$si produkee,
vypoéteme, ze zatizeni se zaplati za dobu kratsi nez pul roku.

L

Souhrn

Pri soustredovani zvirat do velkokapacitnich staji je zapotfebi vytvaret
v téchto stajich vhodné prostredi, které umozni normalni vyvoj a zajisti maxi-
malni uzitkovost zvifat. Zejména je nutné zajistit optimalni teplotu vlhkost a slo-
zeni vzduchu a optimalni svételné poméry. Cetné vyzkumne prace ukazaly, ze
velmi dalezitym ¢initelem je také ultralialové zareni.

Vzhledem k vysoké energii ¢astic ultralialového zareni vznikaji v zivych
organech pfi ozafovani vyznamné biochemické reakce, jako preména nékterych
sterin na vitamin D, vznik histaminu a latky, ktera je svymi a¢inky podobna
histaminu. Tyto reakce pfiznivé ovliviuji latkovou vyménu, pusobi na neurohu-
moralni systém zvi¥at, zvy3uji aktivitu celého organismu a odolnost proti
onemocnéni.

Pokusy s vyuzitim ultrafialového zafeni pri chovu hospodédrskych zvirat se
konaji jiz. 40 let. Protoze se ale vyzkum zaméroval nedostatecné na technické
problémy, souvisejici s vyuzitim ultrafialového zareni v zemédélském provozu,
neni ozafovani dosud nikde zavedeno v Siroké zemédélské praxi.

Pracovnici Vyzkumného dstavu zemédélské techniky v Repich se zabyvali
touto problematikou a navrhli koncepci pojizdného ozafovaciho zafizeni pro oza-
fovani zvitat ustdjenych v kotcich (predevsim selat) a pro ozafovani slepic v kle-
cich. Obé tato zafizeni jsou plné automatizovand, pricemz spliuji vsechny pod-
minky pro zavedeni do praxe: jsou jednoducha, nenarocna na obsluhu a adrzbu,
zajistuji pravidelné a rovnomérné ozateni viech zvitat ve staji spravnou denni
davkou.

Hlavni ¢asti zafizeni pro ozafovani zvifat v kotcich je ozatovaci vozik, ktery
pojizdi po dvou lanech napnutych nad kotci. Proud k ozafovacimu voziku se
privadi- pfimo témito nosnymi lany. Vozik je pohdnén vestavénym elektro-
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motorkem. Systémem lanového napajeni. lze dosihnout toho, Ze Gbytkem napéti
na lanech se kompenzuje nepfiznivy vliv prihybu lan, ktery by pfi konstantnim
napdjecim napéti zplsoboval zvySovani intenzity ozafeni zvifat smérem k mistu
nejvétsiho pruhybu, takZe ddvka ozafeni pro vSechna zvifata ve staji by ne-
byla stejna.

Zafizeni pro ozafovani slepic pfi klecovém chovu je umisténo na jednom
ramu s krmitky, ktery pojizdi okolo baterie kleci. Proud k vybojkdm se privadi
kolejnicemi. Aby tbytek napdti na kolejnicich byl co nejmensi, ozafuji se jed-
notlivé etdze kleci postupné. Jednotlivé vybojky se pritom prepinaji automaticky,
vidy po jednom ob&hu ramu s vybojkami kolem celé baterie.

Pouziti navrzenych ozafovacich zafizeni je velmi efektivni. VynaloZené po-
fizovaci naklady na zafizeni se vrati v diisledku zvysené produkce béhem né-

kolika mésica.
Doslo dne 29. 8. 1962

ABTOMaTHYECKHE yc*rpoﬁcma A o6.nyqe|mﬂ CeJIbCKOXO035IHCTBEHHBIX XXHBOTHBIX
lepraq’HO.ﬂeTOBHMH JydyaMH

ITpu cocpe0oTOUEHHH KHBOTHBIX B KPYNHOraGapHTHBIX HBOTHOBOAUECKHX MOMEIIEHHAX
1He00X0AHMO C03/aTh B HHX NOAXOASLLYIO Cpeily, KOTopasi AacT BO3MOMKHOCTH HOPMaJibHOTO
pasBHTHSI H 0GECNeyHT MaKCHMAaJbHYIO NPOAYKTHBHOCTb JKHBOTHBIX. I'JiaBHbIM 00pa3oM cue-
AyeT o6ecrneuynTh ONTHMAJbHYIO TeMIEpaTypy, BJAAxHOCTbL H COCTAaB BO31yXa, a TaKXe ONrH-
MaJlbHble YCJI0BHsi ocBellieHust. MHOrouuc/ieHHble HayuHo-Hecae0BaTe bcKue paGoTsl oKasadi.
ITO BeCbMa Ba/KHbIM (haKTOPOM TaK¥Ke ABJsieTCs YJbTpaHO.1eTOBOE H3JyueHHe.

YuuThiBasi BLICOKYIO 3HEPTHIO HACTHIL YJbTPa(HOJETOBOrO H3Jy4yeHHs, B KHBHIX Opra-
Hax BO3HHKAIOT NpPH 00JyueHHH BaKHble GHOXHMHYECKHe peaKlHH, KaK HalpHMep, npeBpalle-
HHE HEKOTOPLIX CTePHHOB B BHTaMHH D, 00pa3oBaHHe THCTaMHHA H BECLIECTBA, KOTOpOE MO
CBOMM JIefiCTBHSIM aHAJIOTHYHO THCTAMHHY. DTH peaKuuu G6JaronpHsaTHO BJHMSIOT HAa OOGMEH
BEleCTB, AEHCTBYIOT Ha HEBPOTYMOPAJIbHYIO CHCTEMY IKHBOTHBIX, MOBBLILIAIOT AKTHBHOCTb
BCEro OpraHu3Ma H yCTOHUYHBOCTb NMPOTHB 3aG0ojeBaHHsl.

OmneITH € MpHMEHEHHEM YJIbTPa(HOJICTOBOrO H3JYyUYeHHS NPH pa3BeaeHHH ceTbCKOX03AHCT-
BEHHBIX JKHBOTHBLIX MPOBOAATCA yike B Teuenie40 ser. OnHako B BHY TOTO, YTO HCCJENOBAHHE
ObLI0 HeJ0CTATOYHO HANPAaBJIEHO HAa TeXHHYECKHe NpobJjeMbl, CBA3aHHble C HCNO0Jb30BaHKEM
yJAbTPa(HOJIETOBOrO H3JAYUEHHs B CeJIbCKOXO035HCTBEHHOM NMPOH3BO/CTBE, /10 CHX NOp 00syueHHe
CeJIbCKOXO035ICTBEHHBIX JKIBOTHLIX HE HAllJIo cede NMpHMEHeHHsl B IIMPOKOH Ce/bCKOXO03sHCT-
BeHHOIl MpaKkTHKe.

Pa6oruukun HayuHo-ucenenoBarte/ibCKOrO HHCTHTYTA  CEIbCKOXO3SICTBEHHON TeXHHKH
3aHHMaJHCch 3TOil NpoGJeMaTHKONl H TIPeAOKHIN NPOEKT MepeBHAKHOro yCTpoiicTBa A4
06JyUeHHsT CeNbCKOX03AICTBEHHBIX MKHBOTHBIX, COREPAallHXCs B CTaHKaX (npexae Brero mno-
pocar), a Takike AJs o6JyyenHs Kyp B Kjerkax. O6a 3TH ycTpoiicTBa MOJHOCTBIO aBTOMATH-
3HPOBAHbI. NIPHUEM OHH YIOBJETBOPSIIOT BCEM YCJOBHSIM J151 BHEADEHHA B IPAKTHKY; STH
yCTpoOiicTBa NpPOCTH], HeTpeGoBaTe bHEl K OGCJAVKHBAHHIO H yXOay, 0GeCneyHBaioT perynaspLoe
H paBHOMepHoe o6.yueHHe BceX MKHBOTHHIX B XKHBOTHOBOAYECKHX IOMELIEHHAX IpPaBHJbHOI
CyTOYHOH 1030ii.

OcHOBHOIT YacTblo ycTpoiicTBa AJs 00/yUeHHs XKHBOTHBLIX B CTAHKaX SIBJAETCS TeJeXKa
s 00JyueHHs, KoTopas nepejiBHraercs 10 ABYM KaHaTaM, HaTSHYTBIM Hal crankaMmu. Tok
K TesexKe 175 06GJydeHHs 1ojaeTcs HemoCcpeACTBEHHO 9THMH HecyllHMH kanaTaMH. Tenexka
TIPHBOJKTCSl B JIBH)KEHHE OT BMOHTHPOBAHHOTO B Hee 3jeKTpoaBurartens. Ilpu momoiu crc-
TeMbl KaHATHOrO NMHTAHHs MOXKHO AOCTHYb TOTO, YUTO B pe3yJbTaTe CHHIKEHHS HaNpsMxeHus
B KaHaTax KOMIIeHCHpYyeTCst HeGJaronpHsTHOE BJHsHHE NMPOBHCAHHS KaHaTOB, KOTOpoe MpH
NOCTOSIHHOM NMHTATeAbHOM HanpsizKeHWH BbI3bIBAJO Gbl MOBBHIILIEHHE HHTEHCHBHOCTH OOJIyUeHHS
JKHBOTHBIX MO HANpaBJIeHHIO K MeCTy HauGO0JblIero NPOBHCAHHS, TaK YTO 11032 00JayueHHs AJs
BCeX XKHBOTHBLIX B JKHBOTHOBOJYECKHX IOMeELLIEeHHNX He Gbliia GBI OJIHHAKOBOIL.

YerpoiicTBo aast 06ayueHHsT Kyp TpH COMePXKaHHH MX B KJETKaX PpacrosoeHo Ha
OHOI paMe ¢ KOpMYIIKaMH, KOTopas nepeasHraercst oko/o Gartapeil knetok. Tok K pryT-
HBIM JIaMIlaM nojaeTtcd uepe3 pedibebl. [t TOro yToGbl CHHMKEHHE HATpsKEHHS B pejbcax
OblIO MMHHMaJIbHbIM, OTAEJbHbIE 3TaKH KJIeTOK o6uayualotcsi moctenenno. Ilepexjiouenne
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oTe/ebHLIX PTYTHLIX JaMIm MPH 3TOM NPOBOJHTCS ABTOMATHUYECKH, BCerja Tocjie OJHOro
000opoTa paMbl CO PTYTHBIMH JlIaMIaMH BOKpYT Bceii 6aTapeu.

[NpuMenenie MpeaoKeHHBIX YCTPOMCTB /i 0G/ayueHHss BecbMa 3s¢dexruno. 3aTpa-
UCHHOE KalH4TaJ0BJ/OJKeHie Ha YCTPOIICTBO BO3MElLAeTCsl B pe3yJbTare I[OBLILIEHHOH INpo-
AYKUHH B TeYeHHE HeCKOJbKHX MecsleB.

Automatische Einrichtungen zur Bestrahlung landwirtschaftlicher Nutztiere mit
ultravioletten Strahlen

Bei der Konzentration der Nutztiere in Stallrdumen mit groBer Kapazitit ist es
erforderlich, daselbst eine geeignete Umwelt zu schaffen, die eine normale Ent-
wicklung der Tiere ermdglicht und ihre maximale Produktivitit gewdhrleistet. Es
ist vor allem notwendig, die optimale Temperatur und Feuchtigkeit sowie Zusammen-
setzung der Luft und optimale Lichtverhiltnisse zu sichern. Zahlreiche Forschungs-
arbeiten haben nachgewiesen, da auch die ultraviolette Strahlung einen sehr wich-
tigen Faktor darstellt.

Infolge der hohen Energie der ultravioletten Strahlungsteilchen werden in den le-
benden Organismen durch die Bestrahlung bedeutsame biochemische Reaktionen her-
vorgerufen, wie es die Umwandlung einiger Sterine in das D-Vitamin, die Entstehung
des Histamins und von in ihrer Wirkung dem Histamin dhnlichen Stoffen sind. Diese
Reaktionen beeinflussen den Stoffwechsel glinstig, wirken auf das neurohumorale
System der Tiere ein, erhohen die Aktivitat des gesamten Organismus und seine
Widerstandskraft gegen Erkrankungen.

Versuche mit der Anwendung der ultravioletten Strahlung in der Nutztierhal-
tung werden bereits seit 40 Jahren durchgefiihrt. Da die Forschung jedoch auf die
mit der Anwendung der ultravioletten Strahlung im Landwirtschaftsbetrieb zusam-
menhidngenden technischen Problematik nicht ausreichend ausgerichtet war, wurde
die Bestrahlung bisher in der breiten landwirtschaftlichen Praxis nicht durchgefiihrt.

Die Mitarbeiter des Forschungsinstituts flir Landtechnik befaliten sich mit dieser
Problematik und legten den Entwurf einer fahrbaren Einrichtung zur Bestrahlung
von in Buchten aufgestallien Tieren (vor allem von Ferkeln) und von in Kifigen
gehaltenen Legehennen vor. Diese beiden Einrichtungen sind voll automatisiert und
besitzen alle Voraussetzungen fiir die Einfiihrung in die Praxis. Sie sind einfach,
stellen keine hohen Anspriiche an Bedienung und Instandhaltung, gewéhrleisten eine
regel- und gleichmifige Bestrahlung aller im Stall befindlichen Tiere mit der richt.
tagl. Dose.

Den Hauptteil der Einrichtung zur Bestrahlung von in Buchten gehaltenen Tieren
bildet der Bestrahlungswagen, der von zwei liber der Bucht gespannten Seilen ge-
fuhrt wird. Der Strom zum Bestrahlungswagen wird mittels dieser Tragseile direkt
zugefiihrt. Der Wagen wird durch einen eingebauten Motor angetrieben. Mit Hilfe
des Systems der Stromspeisung mittels der Seile kann erzielt werden, daBl durch
den Spannungsabfall an den Seilen der ungiinstige Einflu3 der Lockerung (Entspan-
nung) der Seile kompensiert wird, der bei konstanter Stromspannung eine Steigerung
der Bestrahlungsstirke in der Richtung des Ortes der groBten Lockerung der Seile
verursachen wurde, so daBl die Bestrahlung nicht bei allen im Stall befindlichen
Tieren gleich sein wiirde.

Die Einrichtung zur Bestrahlung der Legehennen bei der Kifighaltung ist auf
einem fahrbaren Rahmen mit Futtertrégen angebracht, der sich rund um die Kifig-
batterien bewegt. Der Strom wird zu den Metalldampflampen durch die Schienen
zugeleitet. Damit der Spannungsabfall auf den Schienen moglichst gering sei, wer-
den die einzelnen Kifigetagen fortschreitend bestrahlt. Das Umschalten der einzelnen
Lampen wird dabei automatisch durchgefiihrt, stets nach einem Umlauf des Rahmens
mit den Metalldampflampen um die gesamte Batterie.

Die Anwendung der vorgeschlagenen Bestrahlungseinrichtungen fiihrt zu einem
hohen Nutzeffekt. Die fiir die Einrichtungen aufgewandten Anschaffungskosten wer-
den durch die Produktionssteigerung schon im Laufe einiger Monate aufgewogen.

Podepsano k tisku dne 28. 11. 1962,
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ZAKLADNI LITERARNI PRACE Z OBORU AUTOMATIZACE
Literarni prdce o automatizaci v zemé&délstvi

Kulebackij V. S akolektiv: Avtomatizacija proizvodstvennych pro-
cessov v selskom chozjajstvé.

(Automatizace vyrobnich procesti v zemédélstvi)
Vyd. Akademie véd SSSR, Moskva 1956. Sign. knih. VOZT : K 6322

Ustav automatiky a telemechanizace Akademie véd SSSR usporadal ve
spolupraci s VSesvazovou akademii zemédélskych véd V. I. Lenina v roce
1954 konferenci o otdzkach automatizace zemédélstvi. Jejim uéelem bylo
ukdazat metody ke zvyseni produktivity prace a ostatnich ukazateli zemé-
délské vyroby na zakladé nejmodernéjsi techniky. Kniha je sbornikem, uspo-
fadanym z referatil, diskusnich prispévki a ostatnich materiali konference.
Referaty jsou dolozeny ¢etnymi schematy a bibliografii a probiraji postupné
moznosti automatizace v zemédélské polni vyrobé, v Zivocéisné vyrobé, pri
poskliziiovém zpracovani zrnin, u elektrotraktorti a elektrokombajni, v pro-
vozu zemédélskych elektraren a siti, pfi zavlazovadni a v meteorologické
sluzbé. Z referatu vyplyva, Ze nejrozSifenéj$i je automatizace v zemédél-
skych elektrarnach, na ostatnich uUsecich je problematika pouze rozpraco-
vana.

Rusinov F. M,, Popov L. G.: Avtomatizacija upravlenija traktorami
i samochodnymi selskochozjajstvénnymi masinami

(Automatizace fizeni traktori a zemédélskych stroju) ’
Moskva 1959. Sign. STK :170 438

V broZure je uveden struény prehled vysledki z SSSR, USA, Anglie a NSR,
sestaveny na zakladé c¢asopisecké a patentové literatury, jsou popsany prin-
cipy a schemata ¢innosti elektromechanickych, elektrohydraulickych a elek-
tropneumatickych soustav, vyuziti fotoéldnkt, aplikace programového fizeni
a ovladani radiem.

Nasténko M. M, Boro$ok L. A.: Avtomatika v silskogospodarskomu
virobnictvi

(Automatika v zemédélské vyrobé)
Kijev 1960. Sign. UZLK :E 26 294

Struény prehled aplikace automatizace v sovétském i v zahrani¢nim ze-
médélstvi, popisujici zarizeni, pracujici jiZ v praxi i probfhajici dosud sta-
diem vyvoje a pokusi, zejména s prihlédnutim k pracim ukrajinského vy-
zkumného uUstavu mechanizace a elektrizace zemédélstvi. Uvadéji se auto-
matickd zafizeni u traktorti a samochodnych stroju, moZnosti aplikace v pol-
ni vyrobé, poskliziiovém zpracovani, v Zivoéisné vyrobé a ve vnitrostatkové
dopravé.

Platonov, Zidko, Remennyj: Avtomatizacija Sachtnych zernosusilok

(Automatizace Sachtovych sudaren obilf) 3
Moskva 1962. Sign. knih. VOZT : K 14578

V broZufe jsou podiany zikladni teoretické rozbory Sachtovych sudaren
zrnin z hlediska automatické regulace pii volbé& parametri, uréujicich pro-
ces suSeni. Jsou uvedena doporuceni pro optimalizaci pribéhu suseni, kon-
struéni nedostatky existujicich su$dren a opatfen{ na jejich odstranéni, s ns-
vrhy na automatizaci.




[.i’:él'terérni praceoobecnychotiazkidchautomatizace

Auerhan J.: Automatizace a jeji ekonomicky vyznam.
Praha 1959. Sign. STK : 146 046

Po rozboru pojmu automatizace zabyva se autor soucasnym stavem auto-
matizace v jednotlivych hospodaiskych odvétvich a uvadi technické problé-
my automatizace. Dale se zabyva ekonomickou uéinnosti automatizace a vy-
sledky jejiho zavadéni pro spole¢nost, pfitemz srovnava stav existujici za
kapitalistického radu se stavem v socialistickych zemich.

Haskovec J, Kotek Z.: Mald automatizace.
Praha 1961. Sign. knih. VUOZT :K 12263

Kniha obsahuje zakladni pojmy potiebné ke studiu automatizace a pii-
klady jejich hlavnich druht, popisy prvka automatiza¢nich zarizeni, jako
jsou snimade, ridici a akéni éleny, regulatory a zesilovade, pirevodniky, funké-
ni ¢leny a programové signaliza¢ni a registra¢ni prvky. Popisuji se rovnéz
automatické obvody a jejich pomocna zarizeni.

Kolektiv pracovniku: Handbuch der Regelungstechnik.
(PFiru¢ka regulaéni techniky).
Springerverlag 1961.

Pifiru¢ka je zpracovana kolektivem 55 odbornikti (vétSinou pracovniki
koncernu Siemens) a je pojitkem mezi teorii regula¢ni techniky a jejim
praktickym vyuzitim. Po uvodu, pojednavajicim o vyvoji regulace, jejim
ekonomickém vyznamu a o volbé vhodnych typa zafizeni a parametri, na-
sleduji kapitoly o typickych postupech pro razné regulované veli¢iny a
o planovani regula¢nich zarizeni. Déle se pojednava o technice regulace
u jednotlivych objektu tepelné techniky, vzduchotechniky a elektrotechniky.

Frede W. E.: Bauelemente der Regelungstechnik.
(Prvky regulaéni techniky).
Mnichov (Miinchen) 1961. . Sign. STK :188 272
Kniha seznamuje inZenyrskotechnické pracovniky s prvky, konstrukénimi
uzly a pristroji pro regula¢ni systémy, s jejich ¢innosti a moznosti vyuziti.

Sbornik automatiza¢nich prvkov I—IV. '
Nové Mesto nad Vahom, Vyvojovy ustav pre mechaniziciu a automati-
zaciu, 1960. Sign. knih. VUZT : K 13 056—K 13 060
Dil 1. a II. obsahuje prvky hydraulické, pneumatické, mechanické a prvky

pro rozmérovou kontrolu, v dilu III. a IV. jsou prvky a zatizeni elektricka,

véetné zafizeni pro méfeni a regulaci piretrZitych procesii. Popsané prvky
jsou vybrany z tuzemskych vyrobku sériové vyrabénych a vyvijenych pro
potieby vyrobcei.

Tsien H. S.: Technicka kybernetika.
Praha 1960. Sign. STK :175191
Kniha je pokusem o védecké zobecnéni rtiznych teorii servomechanismui
a automatickych regulaci. Viechny ¢&asti knihy jsou zaméfeny teoreticky a
jsou uréeny pro védecké a vyzkumné pracovniky.

1
!-Védecky Casopis Zemeédélska technika uverejiiuje studie, rozbory a védecka pojednéni
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