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NOVE KONSTRUKCNI PRVKY A USPORADANI TALIROVYCH
ZACICH STROJU CESKOSLOVENSKE VYROBY

Z. Soucek

SOUCEK, Z. (AGROZET, koncernovy Vyzkumny ustav zemédélskych stroju,
Praha-Chodov): Nové konstrukéni prvky a usporaddni talirovych Zacich stroju
¢eskoslovenské vyroby. Zemeéd. Techn., 34, 1988 (2) : 65-79.

Uvadime nejdulezitéjsi konstrukéni prvky, které jsou zakladem v CSSR nové
zavadéného zaciho uUstroji se spodnim pohonem rotaénich zacich organu. Jsou
to zejména mechanismy zavésSeni a Kkopirovani, narazova pojistka ¢elniho za-
ciho stroje, univerzalni vypinaci prvek narazovych pojistek, pracovni organy,
jejich prvky a konstrukce pphonu. Ve snaze dosdhnout patentové éistoty pii
vyrobé zavadénych stroji bylo tifeba ve zvy$ené mire pouzZivat nové prvky,
coz soulasné reSitele nutilo k zabezpeceni pravni ochrany téchto prvku.

stroje pro sklizen pice; rotaéni Zaci stroje; konstrukéni prvky zemeédélskych
stroju

Jak vyplyva z dfive uverejnéného ¢lanku (Soucek, 1986), jsou do
nasi zemédeélské praxe zavadény talifové Zaci stroje se spodnim poho-
nem Zacich organd (obr. 11), které se zasadné liSi od bubnovych Zacich
strojii tradi¢né zavedenych v nasi zemédé&lské praxi. Bubnové Zaci stroje
se vyznacuji letmym uspofddanim Zacich orgdnii a maji pohon umistén
nad nimi. Princip rota¢niho se¢eni je u obou typd obdobny. Lisi se v3Sak
doprava poseeného materidlu, kterd rozhodujicim zplsobem ovliviiu-
je pfikon stroje. U bubnovych strojii je materidl dopravovan mezi bubny,
kdeZto u talifovych je unaSen nad ¢innymi plochami Zacich talifd. Z dii-
véj8i prace vyplyv4, Ze v rdmci stdtniho tkolu byla vyvinuta jiZ Fada ty-
pl talifovych Zacich strojl, z nichZ nejdileZit&j$im predstavitelem je
SP9-061 (vzadu neseny traktorovy Zaci stroj s ¢echracem). Z koncepce
FeSeni vyplyva, Ze bylo nutno zavést rfizné nové konstrukéni prvky. Za-
kladnim cilem pouZiti novych prvk na vSech FeSenych typech Zacich
stroji bylo dosdhnout co nejvy38i kvality prace, vysoké vykonnosti
a snadného ovladani pfi nizké materidlové a energetické néarocénosti,
pracnosti vyroby, vysoké Zivotnosti a spolehlivosti.

JiZz na zacatku reSeni se vZak ukazalo, Ze ne v3ech konstrukéné vyhodnych
prvku je moZné pouzit, ma-li byt zajisténa patentova &istota pro export, zvlasté
do zadpadnich statt. Zakladni patenty na princip samotného rotaéniho rezu (firmy
Zweegers, Kuhn, Fahr) spadaji do tudobi Zedesatych let. Platnost téchto patentu
jiz vétSinou zanikla. V daldi etap& pro kterou je typické zdokonalovani jednotli-
vych souéasti a konstrukénich uzlt Zacich stroji, dosle k vyraznému zhusténi pa-
tentové ochrany vSech duleZitych detailti. Platnost patentovych prav, pokud se
chranény princip osvédéil, je vétS§inou udrzovana. V soudasné dobé tento proces
pokracuje ¢asto v navaznosti na star$i patenty ve snaze dalsimi dopliiky co nejvice
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prodlouzit platnost -ochrany puvodnich principt. V dusledku vyznamu operace seceni
v mechanizaci zemédélstvi je na tuto oblast zaméfeno neobvykle vysoké mnozstvi
patentu.
V usili dosahnout patentové ¢istoty bylo nutno ve zvysené mire pouzivat no-
vych prvkil, coz soucasné fesitele nutilo zabezpe€ovat pravni ochranu téchto prvku.
Nékteré z novych prvka a jejich celkova usporddani, dilezitd pro jednotlivé
stroje, popisujeme tak, jak byly pouzity v k. VUZS Praha a Agrozetu Pelhfimov.

VLASTNI PRACE

Na obr. 1—3 jsou zé&kladni kinematickd schemata zav&3eni stroji
SP9-061 (shodné s SP9-062), SP2-200 a SP2-201. Volba zavé3eni byla ve-
dena snahou zajistit vyhovujici kopirovéni, vyhodny pfenos silovych
G¢inkdl a moZnost zatfadit ndrazové pojistky. ZavéSeni vzadu neseného
traktorového Zaciho stroje (obr. 1) v principu odpovidd osvédcené kla-
sické konstrukci, kterou Casto pouZivaji svétovi vyrobci talifovych Za-
cich stroji. Konkrétni zvolené konstruk¢ni FeSeni bylo pfizpiisobeno za-
tiZeni nejen Zaci listou, ale i Cechratem, ktery je montovatelny na zéa-
vés Zaciho stroje. Toto FeSeni vyplynulo z pevnostniho vypoétu, tenzo-

1. Kinematické schéma zavésu traktorové listy SP9-061 (1 — horni tdhlo tribodo-
vého zavésu, 2 — spodni tdhlo tribodového zavésu, 3 — svisly otoény cep, 4 —
hydraulicky valec k zvedani listy do transportni polohy, 5 — narazova pojistka,
6 — skiin listy s Zacimi rotaénimi organy, 7 — uchytné body tfibodového zavésu
na traktoru, 8 — nadleh¢ovaci pruzina, 9 — nosnik ramu) — A kinematic diagram
of the hitch of the SP9-061 tractor-mounted bar (1 — the upper link of the three-
-point hitch, 2 — the lower link of the three-point hitch, 3 — swivel pin, 4 —
hydraulic cylinder for lifting the bar to the transport position, 5 — impact safety
device, 6 — gear box with the rotary mowing assembly, 7 — the hitch points of the
three-point hitch on the tractor, 8 — support spring, 9 — frame beam)
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2. Kinematické schéma zavésu na Sirokozabérovém adaptéru SP2-200 (I — horni
tahlo ¢elniho zavésu zakladni jednotky MT 6-011, 2 — spbdni tahlo zavésu MT 6-011,
3 — hydraulické valce zavésu, 4 — ram adaptéru SP2-200, 5 — c¢elni liSta s pra-
covnimi rota¢nimi organy, 6 — horni tahlo zavésu bo¢ni sekce, 7 — spodni tahlo
zavésu boéni sekce, 8 — hydraulicky valec k zvedani bo¢ni sekce, 9 — lista levé
boéni sekce s pracovnimi rotaénimi organy, 10 — li§ta pravé boéni sekce s pracov-
nimi organy, 11 — uchytné body zavésu na zakladni jednotce MT 6-011, 12 — zavés
bo¢ni sekce) — A kinematic diagram of the hitch of the SP2-200 wide-cut adapter
(1 — upper link of the front hitch of the main unit MT 6-011, 2 — lower link of
the MT 6-011 hitch, 3 — hydraulic cylinders of the hitch, 4 — adapter SP2-200
frame, 5 — front bar with working assembly, 6 — upper link of the side section
hitch, 7 — lower link of the side section hitch, 8 — hydraulic cylinder for lifting
the side section, 9 — the bar of the left side section with rotary working assembly,
10 — the bar of the right side section with working assembly, 11 — the hitch
points on the basic unit MT 6-011, 12 — hitch of the side section)

metrickych méfeni, zkouSek Zivotnosti a technologickych moZnosti.
Zaveés dobfe vyhovuje i pro alternativu bez CechraCe. UmoZiiuje svisly
pohyb listy a jeji natdceni ve svislé roviné nezdvisle na pevném t¥ibo-
dovém z&vésu traktoru (na Clenech 1, 2 v obr. 1, jejichZ dolni poloha je
omezena dorazovym fPetézem). NatdCeni neni ovliviiovdno polohou pist-
nice hydraulického véalce, nebot pdka, na kterou piisobi hydraulicky va-
lec, je v ur¢itém rozmez{ volné& oto¢na vici skFini 1lity (¢lenu 6) a teprve
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3. Kinematické schéma zavésu c¢elni traktorové listy SP2-201 (1 — horni tdhlo c&el-
nfho zavésu traktoru, 2 — spodni tahla,zdvésu traktoru, 3 — hydraulické valce
z4vésu traktoru, 4 — svislé draZzky pro pri¢né kopirovani, 5 — skiiil liSty s Zacimi
rotaénimi organy, 6 — uchytné body ¢elniho zdvésu na traktoru) — A kinematic
diagram of the hitch of the front-mounted tractor bar SP2-201 (1 — upper link of
the front hitch of the tractor, 2 — lower links of the tractor hitch, 3 — hydraulic
cylinders of tractor hitch, 4 — vertical grooves for transversal alignment, 5 — gear
box with rotary working assembly, 6 — hitch points of the front hitch on the
tractor)

po vycCerpani nastavitelné viile je daldi natdfeni omezeno. Rovné&Z na-
tdeni nosniku rdmu (9), na ktery plsobi nadlehfovaci pruZina (8), je
omezeno teleskopickym tdhlem, které brdni extrémnimu poklesu levého
konce liSty. Toto FfeSeni také zajiStuje pfi sprdvném sefizeni tdhla, které
navazuje na pistnici hydraulického valce, Ze pFi otdceni na souvrati
traktorista ovladd pouze zvedaci zafFizeni tfibodového zavésu. Tihou listy
a navazujicich ¢asti se vymezi viile obou €¢leni a lista je na obou kon-
cich zvednuta nad pozemkem. Do transporini polohy liSta pfejde pliso-
benim vélce (4). Tato poloha je navic fixovdna mechanicky zaji$ténim
polohy pistnice pro pifipad, Ze by do3lo k net8snosti nebo k poruse
v hydraulickém okruhu. LiSta je pf¥i transportu p¥ibliZné ve svislé poloze.
U stroje SP9-062, u néhoZ je nosnik listy delsi, je liSta navic zajiitna
tdhlem, které spojuje nosnik krytu [pevné& pffipojeny k li§té) se sloupem
svislého oto&ného &epu (3), a tim zamezi nadmé&rnému rozkyvéani lidty
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4. Vypinaci prvek na- ]
razové pojistky Zacich
stroji — The break- |
-away element of the pT— =
impact safety device of
the mowers !
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pfi jizdé v terénu. V tdhle mezi nosnikem ramu a pevnym zdvésem je na-
razova pojistka, kterd po uvolné&ni dovoli vykyvnuti listy asi o 25° vzad,
coZ zmirni ndraz a umozZni traktoristovi po nédrazu zastavit. Univerzaln{
sefiditelny vypinaci prvek pojistky je na obr. 4. Vypinaci a zapinaci
silu urcuji tuhosti pruznych prvkid (dvou vinutych pruZin a ¢tyF plochych
pruZin), vy3ka klinu (vzdéalenost protilehlych vrchold s Ghlem stén 90°),
sklon ¢innych ¢éasti klinu a nastaveni vzdéalenosti misek (pomoci svor-
niku a stavécich matic). Vypinaci sila pojistky je nastavena na hodnotu
15 kN, coZ zajiStuje vypnuti pf¥i sile ve stfedu listy SP9-061 asi 3,5 kN.
Vy8ka strnist& se sefizuje délkou horniho téhla t¥ibodového zavésu (1).

Upravu pokosu na pfedchézejicim fddku posefeném strojem SP9-061
zaji8tuje cechrac¢, ktery tvoFi rozmetaci kolo (v principu vychézejici
z pfizplsobenych pracovnich orgénl obracecli Agrozet RoZmitdl), umis-
téné za traktorem tak, Ze po rozboru smérem vlevo vii¢i sméru jizdy je
pice rozprostfena po celé poseCené ploSe. Tento novy princip tpravy po-
kosu je pFfedmétem vynédlezu (Med a Vondr 4k, 1984). Volba tohoto
principu je zdivodnéna v dfiv&j$i praci. Mechanismus zavéSeni ¢echra-
¢e (obr. 5) je rovnéZ pfedmétem vynédlezu (Svoboda aj., 1985). Za-
kladnf funkce mechanismu je z¥ejma z obr. 5. Cty¥kloubovy mechanismus
blizky paralelogramu, tvofeny hornim a dolnim ramenem (1 a 2), zajis-
tuje kopirovéni terénu koleckem (3), a tim i rotorem &echrale (4) ve
vySce asi 5 cm nad terénem. Vy3ku lze sefidit regulaci délky ¢lenu 10.
Osa rotoru ¢echrace je vii€i svislici sklonéna pod Ghlem asi 10°. Do trans-
portni polohy je Cechra¢ zveddn hydraulickym vélcem (5). PFi pouZiti
vnéj$iho hydraulického okruhu je zvednut nejprve echra¢ a pak lista.
Soustava dorazli (6) a nastaveni teleskopické vzpéry (7) zajiStuje pfi
préci volny pohyb mechanismi (bez ovliviiovani vdlcem), a tim i &echra-
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5. Mechanismus zavéSeni ¢echraé¢e (1 — horni rameno, 2 —
dolni rameno, 3 — Kkopirovaci kole¢ko, 4 — rotor ¢echrace,
5 — hydraulicky véalec, 6 — soustava dorazl, 7 — telesko-
pickd vzpéra, 8 — kloubovy hridel, 9 — rameno ¢echrace,
10 — regulace délky ¢lenu, 11 — é&ep) — The hinge me-
chanism of the tedder (1 — upper arm; 2 — lower arm,
3 — contouring wheel, 4 — tedder rotor, 5 — hydraulic
cylinder, 6 — set of stops, 7 — telescopic strut, 8 — cardan
shaft, 9 — tedder arm, 10 — link length adjustment, 11 —
pin)
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Ce ve svislé roviné s omezenim dolni i horni polohy, branicim priliSnému
zalomeni kloubového hridele (8) a kolizi tohoto hiidele s rameny Cech-
raCe (9). Podle polohy Cepu (11) v teleskopické vzpére se dosdhne me-
chanického zajiSténi v transportni poloze (Cep v horni poloze), resp. pfi
jeho vyrazeni z c¢innosti (pak je odpojen kloubovy hiidel pohonu ¢echra-
¢e). Konstrukce dorazii umoziiuje i pfizvednuti Cechrace (v souvratové
poloze) spolu s tfibodovym zdvésem a soucasné mechanicky brani prilis-
nému (nedovolenému) zvednuti ¢echrace hydraulickym valcem Cechra-
¢e (Cep je v dolni poloze). Tento vélec (5) je svym prostorem spojen
s valcem na zvedani listy, ktery traktorista nékdy rovnéZ potfebuje ne-
zavisle pouZit.

V&echny tyto prvky jsou pouZzity také u cechrace SP9-062. Zistavaji
nezménény, nebot predchézejici fddek tohoto stroje pres jeho veétsi zabér
je priblizné ve stejné poloze.viici traktoru jako u SP9-061.

ZavéSeni Sirokozabérového adaptéru SP2-200 je na obr. 2. Tento Zaci
stroj se sklada ze tri sekci: Celni se zdbérem 2,5 m a boCni se zdbérem
1,6 m, coZ pii potfebném prekryti dava zdbér 5,4 m. Jednotlivé sekce jsou
vici zdkladni jednotce MT6-011 (Kabar) vySkové volné pohyblivé ve
svislém sméru. ZajiStuje to tribodovy zavés zdkladni jednotky, tvofeny
Cleny 1 a 2, a tfibodové zavésy bocnich sekci, tvorfené Cleny 6 a 7. Jed-
notlivé sekce se mohou rovnéZ volné natacet ve svislé pricné roviné.
Hydraulické vélce (3) (jejichZ prostory jsou spojeny) zajiStuji kromeé
zvedani do transportni a souvratové polohy také trvalé nadlehCovani
stroje zvolenou silou do zna¢né miry nezévisle na zdvihu, nebot k valciim
jsou pFipojeny hydraulické akumulatory. Kazd4 boc¢ni sekce je nadlehco-
vdna taZnou pruZinou, umisténou mezi nosnikem pevné spojenym s ra-
mem Celni sekce (4) a zdvésem bocni sekce (12) (pruZiny ani akumuléa-
tor nejsou na obr. 2 nakresleny). To zajiStuje dobré kopirovaci schopnosti
stroje i pri jeho neobvykle velkém zabéru. Spodni polohu celni sekce
uré¢uje maximalni délka valcl (3) a spodni polohu bocnich sekci omezuji
dorazy (fetézova tdhla vfazend paralelné k nadlehcovacim pruZinam).
Transportni polohy se dosdhne jednak hydraulickymi vélci (3), jednak
sklopenim boc¢nich sekci pomoci spojenych véalci (8) (jeden z Cept za-
véSeni valce je v draZce, takZe pri praci dovoli volné nataceni sekce ko-
lem vodorovné osy rovnob&Zné se smeérem jizdy). Regulaci délky hor-
niho tdhla zdvésu (1) se centrdlné méni natoCeni vSech tri sekci ve
svislé roviné, coZ umoZiiuje ménit vySku strnisté. Hornimi tdhly boc¢nich
sekci (6) se miiZe sefidit i vySka strnisté bocnich sekci vii¢i ¢elni sekci.
Cely zavés je pfedmétem vyndlezu (Soucek aj., 1983). Klasické pro-
vedeni krytd bo¢nich sekci by brénilo vyhledu p¥i transportu po vetej-
nych komunikacich, proto jsou kryty sklddaci (sklopné kolem osy kolmé
na smér jizdy a pak kolem osy rovnob&Zné se smérem jizdy). Rovn&Z
princip skldd&ni kryt& (obr. 6) je predmé&étem vynédlezu (Pech aj.,
1984). V zdvésu SP2-200 jsou uspofddany i narazové pojistky, vyuZivajici
zdkladniho vypinaciho prvku (podle obr. 4). Pojistky bo¢nich sekci jsou
ve vnéjSich spodnich téhlech bo¢nich sekci, takZe po nérazu na
pfekdZku se bo&ni sekce vletn& jejiho zdv8su natoéi kolem spojnice
kloubu hornfho tdhla bo&ni sekce a kloubu dolnfho vnitfniho tdhla bo&nf
sekce. Toto uspofdddni je pfedmétem vynélezu (Soudek aj., 1985).
RovnéZ Celni sekce je opatfena pojistkou (obr. 7). V hornim tdhlu (1)
je zabudovéna pojistka (2) (s vypinacim prvkem podle obr. 4), kterd se
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6. Princip skldadani kryta stroje SP2-200 (pro piepravni polohu stroje — &arkované
v _narysu) — Principle of folding the coverings of the SP2-200 machine (for the
transport position — dashed in front view)

pfi stfetnuti skiiné listy (3) s prfekdZkou (4) rozpoji v disledku tlaku
prekdZky na skiili, coZ zplisobi tah v pojistce. Postupn& dojde k vyta-
Zeni teleskopického horniho téhla. Tim se Zaci stroj natac¢i a koletka
postupné& dosedaji na povrch. Pfi dal$im natdc¢eni kolem Cepii dolnich té-
hel v diisledku tlaku na prFekdZku a dynamickych sil se zvedad skiiil
liSty Celni sekce. Po vycCerpani volného chodu teleskopické ¢asti horntho
tdhla se liSta Celni sekce posune vii¢i traktoru o vzdalenost a a soucasné
se zvedne o vySku H. Pokud traktorista na vzd4ilenosti a nezastavi a pfe-
kéZka je vy33i neZ vySka H, tlak na liStu se déle zvy3i. Tim se porusi po-
jistné Srouby (5), coZ umozni dal$i natoCeni 1idty i zvedédni a dstup vzad.
Re3eni je pfedmétem vynélezu (Souéek aj., 1983).

Spodni dlouh& tdhla zéavésu (2) jsou délend, coZ umoZiiuje zavés
pouZivat i s kratkymi tahly (v b8Zném usporadéni v principu s klasickym
tfibodovym zédvé&sem pro cepovy, pop¥. daldi jednoduchy adaptér). Cely
zav8s je mechanicky zajistitelny z mista Fidice. D&leny zdvés vietn&
hydropneumatického nadleh¢ovéani je rovnéZ predmé&tem vynélezu (Ve -
verka aj.,, 1984).

V ramci statniho dkolu bylo také navrZeno a tvarové a konstrukéng
propracovéano zavéseni ¢eln& neseného traktorového Zaciho stroje SP2-201
(viastni Fe3eni stroje, jehoZ soulésti jsou unifikovdny s &elni sekel
SP2-200, probihalo ve zvlaStnim podnikovém tdkolu Agrozetu Pelhfimov)
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7. Narazova pojistka ¢elné neseného Zaciho stroje (pouzitda u cCelni sekce SP2-200
a SP2-201) (1 — horni tahlo, 2 — pojistka, 3 — skrin listy, 4 — prekazka, 5 — po-
jistny Sroub) — The impact safety device of the front-mounted mower (used in the
front sections SP2-200 and SP2-201) (1 — upper link, 2 — safety device, 3 — bar
box. 4 — an obstruction, 5 — safety screw)

pro traktor Z 7045 H (obr. 3). Byl pouZit princip klasického zavé&3eni
¢elniho néafadi. TFibodovy zavés umoZiluje svisly pohyb stroje a natdceni
ve svislé pri¢né roviné (v disledku draZek v zavéSeni u pfednich konct
dolnich t&hel). Stroj se zveda do transportni polohy hydraulickymi valci.
Transportni poloha je zajistitelnd i mechanicky. Jisténi proti Celnimu
narazu je u SP2-201 stejného typu (podle obr. 7) jako u Celni sekce Siro-
kozéabérového Zaciho stroje SP2-200.

Vsechny vyvinuté typy talifovych Zacich stroji maji shodné pra-
covni orgény, jejichZ volba byla zdlvodnéna v diivéjsi praci ve vazbé na
pouZiti pohonu jejich talift kuZelovymi koly. Na obr. 8 jsou schematicky
zvyraznény hlavni funk¢ni prvky, které usiluji o slouCeni pfednosti kla-
sickych eliptickych talifG (patent Kuhn), dopravujicich materidl stfi-
davym zabérem, a kruhovych se Sroubovymi plochami a pfekryvajicimi
se segmenty (patent Welger), sledujici dopravu svirdnim v mezefe mezi
sousednimi talifi. NavrZené talife (podle obr. 8) maji dvé dopravni zve-
daci dréhy (3), oddélené velkou mezerou na obvodé&, a dopravni komoly
kuZel (4) ve stfedni C4sti talife, jehoZ horni podstava méa hladky obrys.
Dopravni kuZele jsou opatfeny Ctyfmi unaSecimi Zebry (8). Dopravni
draha je nepravidelné stoupajici plocha. NejniZ8i hrana (6) kaZdé do-
pravni plochy (stiraci) je v malé vzdalenosti d nad skfini (1). Na ni
navazuje prvni ¢ést dopravni plochy a (nejsttmé&jsi). Ta pfechazi plynule
do stfedni Casti b (s mensim sklonem ). Posledni ¢ast ¢ je rovinnéa (leZi
v roviné kolmé na osu rotace). Tato ¢ast ¢ pi#i rychlé rotaci tvofi me-
zikruZi, po kterém se posouvd posecend vrstva materidlu (tvofi hranici,
pod kterou poseCeny materidl nemiZe klesnout). Vné&j$i okraj dopravni
drahy (3) je ohnut vzhiiru, takZe tvofi nizkou sténu (obrubu) (7) po
jejim obvodu. Vné&j8i obrys talife v Casti za noZem (5) neleZi na kruZ-
nici se stfedem v ose rotace, ale smérem od stiraci hrany vroti smyslu
rotace se pfibliZuje ke stfedu. Za noZi zlistava plynule se roz$ifujici volna

ZEMEDELSKA TECHNIKA — 1988 43



A
/i -] /’B‘ 8. Unifikované Zaci ta-
{s : life pouzité na strojich
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segmentova plocha k. UnéSeci Zebra (8) jsou ve spodni ¢4sti (pod trovni
Céasti ¢ dopravni plochy) vy3$si neZ v horni ¢asti. Rotujici noZe (5), pfe-
sahujici kruhové vystupky skiiné (2), odfezdvaji porost rotaci ve sméru
s. Odfiznuty materidl v diisledku pojezdu Zaciho stroje plynule postu-
puje svou odffznutou spodni &asti do segmentové plochy k. Sitka vyuZi-
ti tohoto segmentu zdvisi na rychlosti pojezdu. Po piil otdcce zacne na
¢ast materidlu odiiznutou predchézejicim noZem piisobit zvedaci doprav-
ni drdha (3). Svou nejnizZsi hranou (stiraci hranou 6) odfiznuty prouZek
porostu nabere spodni nejstrmé&j8i C4sti, souCasné podrdZi dolni konec
stébel a zveda po dopravni ploSe. Materidl (resp. spodni konec stébla) je
urychlen jen na €ast rychlosti dopravni plochy (drahy), po které se
smyka. Obruba ohnutd vzhfiru brani materidlu, aby byl odhazovan od-
stfedivou silou, a naopak ho nuti, aby se pfi souCasném skluzu po do-
pravni draze (3) pfibliZoval dopravnimu kuZeli (4). V disledku podra-
Zenych dolnich koncii stébel a rotace kuZeli dlouhd stébla pfilnou az
ke st&ndm kuZele opatfenym Zebry, kterd je znac¢né& mensi rychlosti, neZ
je obvodové rychlost obrysu talife, urychluji a dopravuji vzad (proti smé-
ru pojezdu). PFi velké rychlosti jizdy prichdzi materidl odfiznuty pfi
seceni aZ k roz3ifené c¢asti unaSecich Zeber a je pfi prvni otacce inten-
zivné dopravovan. V dalsi ¢éasti rotace je vSak jiZ zvednut dopravni dréa-
hou nad droveii jeji plochy c¢. Tak se omezuje zp&tnd doprava materidlu
(proti sméru jizdy), ktery pfi vysokych vynosech miiZe leZet pies celé
Zaci Gstroji, a tedy i v sousedni mezefe mezi tali¥i. Nizkd Cast Zeber (2)
nad tdrovni plochy c¢ jiZ nepiisobi zp&tnou dopravu vzad urychlené vrstvy.
Dostate¢né v3ak zajisti, aby v disledku rotace kuZele podle jeho radiusu
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9. Uchyceni noze, pouzi-
té na zacich talirich po-

dle obr. 8 (1 — talif, \ 1 2 3
2 — c¢ep, 3 — vymeéni- [J® o [ ==j
telny naz, 4 — diik, By /

5 — hlava, 6 — plocha ’ . / /

pruzina, 7T — otvor) —

Knife gripping used in
the mower disks accord-
ing to Fig. 8 (1 — disk.

2 — pin, 3 — replace- 3
able knife, 4 — shank.
5 — head, 6 — flat

spring, 7 — hole)

ohnutd a k nému pFilnutd stébla byla v prvni fazi dopravy urychlovdna
smérem vzad. Dosahuje se vyrazného dopravniho ucinku materialu proti
smeéru jizdy. Pri pomalé jizdé nebo pii zastaveni zajiStuje Cast ¢ doprav-
ni plochy, Ze vrstva materidlu spoc¢ivd na mezikruhovych prstencich, kte-
ré vzniknou v dtsledku rychle rotujicich ¢asti ¢ a brani vytvareni fe-
zanky z poseCeného materialu plisobenim noZid. Pri normalni praci (pfi
obvykle rychlém pojezdu) dopravni drdha materidl plynule intenzivné
zveda a bezpeCné bréani styku s nozi v zadni Casti Zaciho ustroji.

Krajni talife (pfFi souhlasné rotaci sousednich talifd i vnitfni) mo-
hou mit ve stfedni Casti zvy$ené klobouky, které zde zajiStuji intenziv-
néjsi dopravni Gc¢inek a rozdélovani poseCeného materidlu od materidlu
neposeceného. I tyto talife vSak maji dopravni plochy na obvodu. Po-
psané Zaci organy (obr. 8) jsou pfedmétem vynalezu (Soucek aj,
1983).

Na obr. 9 je schematicky zndzornéno pouZité uchyceni noZe zavése-
ného na Cepu, ktery je prostfednictvim vlozky se zavitem pfipojen k ta-
1i¥i (1). Cep (2) je opatfen hlavou (5) a dfikem (4) pro vyménitelny
niz (3). NGz pritlacuje plochd pruZina (6) s otvorem (7), spojené s ta-
lifem. RovnéZ toto FeSeni je pfedmétem vyndlezu (Dvofak aj., 1984).

Jak bylo v ramci reSeni statniho tkolu zjisténo, je nékdy nutné —
a i moZné — pouZivat sousednich souhlasné rotujicich pracovnich organi
talifovych Zacich stroji. Je to zejména tehdy, kdyZ je tfeba volit lichy
pocet talifi, nebo tehdy, kdyZ je poZadovana velkd redukce Sifky poko-
su. Tento poZadavek vyvstane Casto pfi velkém zabéru (napfr. 2,4 m a vys-
8§im) pfi pouZiti ¢elné nesenych Zacich strojii (¢asto navic botn& vyosené
zavédenych), kdy posecend pice musi projit mezi koly traktoru. Pro bu-
douci inovaci (nap¥. pro ¢eln& neseny Zaci stroj a bo¢ni vzadu neseny
stroj se zdb&rem 2,9 m SP9-062, unifikovany s SP9-061) rotanich tali-
Fovych Zacich strojii bylo rozpracovano feSeni, uvedené na obr. 10. Pod-
stata feSeni je v tom, Ze zajiStuje vyvaZeny dopravni ucinek. Toho se
dosahuje vyrazné& odliSnou vySkou dopravnich kloboukt (bubnii). K pod-
statnému zv§Seni plynulosti pfi tomto uspofddéni pfispivd klinovy pro-
stor nad Zacimi orgdny, ohrani¢eny stropni Sikmou deskou. Tato ro-
vinnd nebo lomenéd $ikmé stropni deska je vedena v blizkosti nad riizné
vysok§mi bubny. Tim se vytva¥{ ohranieny kandl s intenzivné& rotujicimi
prvky a s plynule navazujici funkci obou bubnli ve smé&ru rozsifujiciho
se kandlu (dmé&rné s pribyvajicim mnoZstvim materidlu). Krajni niZsf
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M 10. Uspofadani talifu,
! N zajistujici bodni dopra-
' vu pfi jejich soutasné

rotaci — Arrangement
of the disks enabling
side transport while
rotating

buben dopravuje svymi noZi posefeny materidl Sikmo vzhiiru (proud A},
nebot se zde opét pouZivaji Sikmé dopravni plochy (podle obr. 8), které
materidl zvedaji. Druhy buben od kraje (vy$8i) piebird svou horni &asti
proud materidlu A a svou spodni ¢asti dopravuje materidl, ktery secou
jeho noZe a $ikmo vzhiéiru dopravuji jeho Sikmé dopravni plochy (proud
B). P¥i extrémnich vynosech pFispivd k dokonalému ohraniteni a rych-
lému odchodu materidlu uvedend stropni deska, kterd vSak neni nezbyt-
né. P¥i sefeni drobného kratkého porostu (napf. p¥i druhé a tfeti seci)
miiZe pronikat malé mnoZstvi materidlu mezerou mezi souhlasné rotujici
talife. Bylo vyzkouSeno feSeni s usmériiovaci pfechodovou deskou, které
je vydutéa tak, aby zajistila plynuly pfechod proudu pice z prvniho bubnu
pribiiZn& do tedné roviny plasté druhého bubnu (na obr. 10 je zakresleno
pouze v plidorysu). Pfechodovéd deska vSak neni vZdy nutnd. RovnéZ to-
to FeSeni se souhlasn& rotujicimi talifi je pFfedm&tem vynélezu (Sou-
¢ek aj., 1985).

U vSech typl Zacich strojii je zajiSt€no mazéani kaZdého pfFevodu
talife (rozvodem oleje k jednotlivym pFevodiim od Cerpadel na obou
koncich liSty), kromé& obvyklého mazani olejem obsaZenym ve skiini
(Dvoifdk aj., 1983). Mazédni se uplatni zejména pfi préci na svahu.
U cCelniho Zaciho stroje SP2-201 je vyuZito 3$neku ke stahovédni materidlu
mezi kola traktoru (Vondréak aj., 1983). Oba tyto nové prvky jsou
pifedmé&tem vynélezu.

Principidlni funk&ni a konstruk¢éni popis dopliiuji na obr. 11 sche-
mata pohonu hlavniho pfedstavitele navrZeného talifového Zaciho stro-
je (SP9-061).
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11. Schéma prevodua traktorové listy SP9-061 — Diagram of the gears of the SP9-061
tractor-mounted bar

NavrZené prvky a principy musely jiZ od za¢4atku reSeni spliiovat po-
Zadavek, aby pokryly $iroky rozsah zabérti a typt Zacich stroji pfi jejich
vysoké unifikaci. Pfed zahdjenim Fe$eni byl vypracovan névrh, z kterého
se vychéazelo pfi pldnovani praci na stdtnim dkolu, zahrnujici pfedpokla-
dané moZné budouci typy talffovych rotaénich Zacich stroji vyrab&nych
v Agrozetu Pelhfimov. Jednd se o tyto stroje:

1. Zakladnim typem, z kterého budou ostatni typy odvozeny, resp.
obsaZeny v jehc jednotlivych sekcich, bude Zaci stroj pro svahy k MT6-011
se zdbérem minim4lné 5 m a s vykonnosti za pFiznivych podminek 3 aZ
3,5 ha.h~1. M4 nahradit dosavadni Zaci stroj bubnovy se zdb&rem 3,3 m,
a zajistit tak hospodéarnost zdkladni jednotky MT6-011 pFi seceni. DalSim
cilem bylo zlepSit kvalitu prdce a odolnost proti vzniku havérie sousta-
vou néarazovych pojistek a vyrazné& sniZit relativni hmotnost (tj. hmot-
nost na jednotku vykonnosti).

2. Zaci stroj bo&n& neseny za traktorem se zdb&rem 1,6 m, odvozeny
z bo¢ni sekce Sirokozibérového stroje k MT6-011.

3. Celn& neseny traktorovy Zaci stroj se zdbsrem miniméln& 2,1 m
pro na$ zemé&délsky provoz i pro export. Bude vychédzet z &elni sekce
Sirokozdb&rového Zacfho stroje k MT6-011. Celn& neseny Zaci stroj byl
také bran za zdklad traktorové jednotky Zaciho stroje s velk§ym zédb&rem
(kombinace bo¢n& nesené a ¢elnf — viz bod 4).

4. Kombinace ¢eln& neseného a bo¢né neseného stroje za traktorem
(se zéb&rem 1,6 nebo 2,4 m), umoZiiujici zdb&r kolem 4 m. Tato kombina-
ce méla nahradit dosavadni traktorovy Zaci stroj ZTR-330 se zéb&rem
3,3 m. Navrhované FeSeni sledovalo velkou usporu materidlu a zv§Seni
parametri.
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5. Bocné vzadu za traktorem neseny Zaci stroj se zabérem 2,4 m
(opét vychézejici z bocni sekce horské liSty k MT6-011).
6. Bo¢né vzadu neseny traktorovy Zaci stroj s Cechracem.

Tato sestava typl meéla byt z hlediska vyroby stavebnicovym FeSe-
nim vZdy se stejnym unifikovanym typem Zaciho tstroji, které se mélo
k zajiSténi vysoké sériovosti vyrdb&t pouze v riznych délkdch (podle
zdbéru). Jednotlivé typy se mély vétSinou liSit pouze v nékterych de-
tailech provedeni zavési a nékdy i rozvodem pohonu z energetického
zdroje.

Néavrhem se sledovalo pokryti domécich pozadavkid i exportu v plném
rozsahu pfi vysokych parametrech jednotlivych typu.

Tento navrh dosud nedoznal podstatné zmeény. Pouze zé&bér typil
2,1 m v fadé 1,6; 2,1 a 2,4 m se vypustil. Nadale se pocCita jen se zabéry
1,6 a 2,4 m. U Zacfho stroje pro svahy se zvy$eni zab&ru neprojevilo ne-
gativné z hlediska funkce, proto misto zdbéru 5 m byl pouZit zdbér 5,4 m.
Dodate¢né se zjistilo, Ze vyhodnou inovaci zvySujici ddle parametry
SP9-061 (se z&b&rem 2,4 m) by mohl byt stroj se zdbérem 2,9 m. Tak
vznikl navrh na SP9-062 (stroj s ¢echracem). V ramci staniho tkolu bu-
dou navrZené typy zavddény do vyroby v ndvaznosti na vyrobni moZnosti
Agrozetu Pelhfimov a na zdjem zemé&dé&lské praxe.

ZAVER

V letech 1981 aZ 1985 se k. VUZS ve spolupréaci s Agrozetem Pelhfi-
mov zabyval vyzkumem a vyvojem novych prvkd taliFovych Zacich stro-
jii, které rozhodujicim zplisobem ovlivnily konstrukéni FeSeni talifovych
Zacfch strojd vyrdb&nych v CSSR. Tyto nové prvky jsou uplatnény
v Konstrukci pracovnich orgédnii, v mechanismu zavéSeni strojfi, v jejich
pohonu a jist&ni proti pFetiZeni. Vypracované prvky mohou byt opako-
vané uplatnény u riiznych typii celé fady Zacich strojii; jejich parametry
byly rovnéZ navrZeny v rdmci vyFeSeného statniho tkolu.
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COVYYEK, 3. (ArPO3ET, KOHUEpPHOBbIH HayuHO-UCCNEAOBATENbCKUI WHCTHUTYT CENbCKo-
X039WCTBEeHHbIX MawwH, [lpara-Xogos): HOBble KOHCTPYKUMOHHble 3NMeMEHTBI M KOMMNO-
HOBKa UeXOCNOBAaUKUX AWCKOBLIX waTtok. Zemeéd. Techn., 34, 1988 (2) : 65-79.

MpuBoaum camble BaxHble KOHCTPYKUMOHHbLIE 3N1EMEHTbI, KOTOpPble SBASIOTCA OCHOBOWM
8 YUCCP BHOBb BBOAWMOro XaTBEHHOro YCTPOWCTBA C HMXHUM NPHUBOAOM POTALMOHHbIX
KaTBEHHbIX OpPraHos. B OCHOBHOM 3TO MexaHW3M NOABEWMBAHUS W KOMUPOBKM, YAapHbIH
NpeAOXpaHWTEeNb MPOHTAaNbHOW XaTKW YHUBEPCanbHbIi OTKNIOUAIOWMIA INEMEHT YyAapHbIX
npeaAoxpaHuTenen, paGouMe oOpraHbl, WX INEMEHTbl W KOHCTPyKuWs npuseca. CTpemscb
AOCTMUYL NaTEHTHOW YMCTOTbI NPW NPOU3BOACTBE BBOAMMbBIX MaluMH, CNeaoBano B nNo-
BbILLAIOWENW Mepe MCNonb3oBaTb HOBbIE 3NEMEHTbI, UTO OAHOBPEMEHHO NPUHYXAano pa3spa-
60TUMKH K OGECNEeUEHUI0 NPaBOBOK OXPaHbl 3TUX INEMEHTOB.

MawHHa AaAns Y60PKM KOPMOBbBIX; POTAaUUOHHbIE XAaTKW; KOHCTPYKUMOHHbLIE 3/EMEHTbl Cellb-
CKOXO39WCTBEHHbIX MalUUH

SOUCEK, Z. (AGROZET, Concern Research Institute of Farm Machinery, Praha-
-Chodov): New Structural Elements in the Design of Czechoslovak Disk-type
Mowers. Zeméd. Techn., 34, 1988 (2) : 65-79.

The most important structural elements, forming the basis of the mowing me-
chanism with a bottom drive unit for the rotary disk assembly now introduced
in Czechoslovakia, are described in the paper. These include, in particular, the
hinge and alignment mechanisms, the strike safety device of the front-mounted
mower, the universal break-away element of the impact safety devices, the mowing
assembly, its elements, and the drive unit. To reach a patent purity in the pro-
duction of the new-introduced machines, new elements had to be used to a con-
siderable extent:; this in turn forced the designers to secure legal protection of
these novel elements.

fodder harvesting machines; rotary mowers; structural elements of farm machines

SOUCEK, Z. (AGROZET, Konzern-Forschungsinstitut fiir Landmaschinen, Praha-
-Chodov): Neue Konstruktionselemente und Anordnung tschechoslowakischer Schei-
benmdhmaschinen. Zeméd. Techn., 34, 1988 (2) : 65-79.

Es werden die wichtigsten Konstruktionselemente dargelegt, die der in der CSSR
neu eingefiihrten Mihmaschine mit unterem Antrieb der rotierenden Mihorgane
zugrunde liegen. Es geht vor allem um Kopier- und Aufhingungsmechanismen,
um die StoBsicherung der Frontmidhmaschine, um ein universelles Ausschaltungs-
element der StoBsicherungen, um Arbeitsorgane, um ihre Elemente sowie die
Antriebskonstruktion. Um eine Patentreinheit bei der Herstellung der eingefiihrten
Maschinen zu erreichen sahen wir uns gezwungen neue Elemente anzuwenden,
was uns als Loser gleichzeitig zur Sicherung des Rechtsschutzes dieser Elemente
zwang

Futterpflanzenerntemaschine; Rotationsmahmaschine; Konstruktionselemente der
Landmaschinen

Adresa autora:

Ing. Zbynék Soucek, CSc, Agrozet, koncernovy Vyzkumny ustav zemédélskych
stroju, 140 03 Praha 4 - Chodov

ZEMEDELSKA TECHNIKA — 1988 19



ELEKTRONICKE SYSTEMY ZENA

Mnoho procest v zemédélstvi mGze byt kontrolovano elektronickymi systémy
USAK, KEDR, NA, USK, SEAC, které dokazuji svoje prednosti — zavedeni
vicesménného rezimu prdce strojl, univerzalnost, sniZeni prostoji v dusledku
oprav, ndhrada tézké fyzické prace automatizaci a mechanizaci.

Nabizime mikroprocesorovy systém pro fizeni a rozdéleni procesi v mléénych

komplexech.

Agromachinaimpex

Vyrobce: Podnik zahraniéniho obchodu
AGROMASINAIMPEX
Bulharsko, Sofia
bulv. S. Lepoeva 1
telefon: 2303 91
telex: 022 563



METODA PRO MERENI OPTICKE ODRAZIVOSTI BIOLOGICKEHO
MATERIALU V ZEMEDELSKE VYROBE

0. Jelinek, J. Veéer, I. Cistinova, S. Has

JELINEK, O. — VECER, J. — CISTINOVA, 1. - HAS, S. (Fyzikilni ustav Univerzity
Karlovy, Praha; Vyzkumny ustav zemédélské techniky, Praha-Repy): Metoda pro méveni
optické odrazivosti biologického materidlu v zemédélské vyrobé. Zeméd. Techn., 34, 1988 (2):
: 81 —88.

Ve Fyzikdlnim ustavu Univerzity Karlovy v Praze byla vypracovdna metoda pro méfeni
spektralni odrazivosti zafeni pomoci optického mnohokanalového analyzatoru s vidikonovym
detektorem. Hlavni vyhodou je, Ze se mérené spektrum ziskdva ve viech kandlech témér
soucasné, coz umoznuje reprodukovatelné méfeni i na materidlech biologického puvodu,
jejichz optické charakteristiky se mohou s ¢asem ménit. Metoda byla aplikovdna na listy
kedlubnu a na folie pouZivané v pokusu k pokryvu pudy. Podarilo se zaznamenat zmény
v optickych charakteristikach listd rostlin, péstovanych i za velmi malo zménénych podminek
osvétleni. Odrazivost listi jednotlivych pokusnych variant byla ve vztahu k vynosim. Pouzité
postupy lze doporudit jako rychlou doplitkovou metodu pfi zjistovani kvality rostlin a vhod-
nosti péstebnich podminek.

méfeni spektralni odrazivosti; pokryvové folie; kedluben

Jednim z dulezitych parametrt, ktery muze poskytnout dopliujici informace
o zmé&ndch listd rostlin téhoz druhu péstovanych v riznych podminkach, je odrazivost
zateni. Tato bezrozmérna veli¢ina udava schopnost povrchu télesa odrazet dopadajici
elektromagnetické zafeni. Pro srovnavaci ucely je vyhodnéjsi, vyjadiuje-li se tato vlast-
nost pro urcitou vinovou délku svétla, kdy méfime spektrilni (nebo monochromatickou)
odrazivost (Sindelaf a Smrz, 1968).

Meéfeni odrazivosti listi kedlubnt bylo jiz vyuzito pfi hodnoceni rostlin, které byly
prisvétlovany rdznymi svételnymi zdroji (Hutla aj., 1985). V nadem pfipadé bylo mé&feni
spektralni odrazivosti aplikovdno v pokusech, pfi nichZ se zji§tovala vhodnost pouZiti
riznych druht folii k pokryvu pudy s cilem optimalizovat vynosy a ranost pokusnych
rostlin.

METODA
MERENI SPEKTRALNI ODRAZIVOSTI
Definice veli¢in

Mira odrazivosti je charakterizovana Cinitelem odrazu g, ktery je definovan vztahem
(Public. CIE, 1979)
g ﬁ: )
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kde!®, — zéfivy tok (ve W) odraZeny zkoumanou plochou do smérii omézenych kuZelem $ vrcho-
lem v této plose
@, — zétivy tok odraZeny do tychZ sméri od dokonale odraZejiciho d1fuzoru, ktery byl shodn&
ozarovan

Jestlize se prostorovy uhel kuZzelu blizi nule, pak takto definovani odrazivost je
urcovana zafivosti I (ve W.sr~1) v daném sméru. V pfipadé, Ze bude prostorovy uhel
roven 2x steradiand, je pak odrazivost do celého poloprostoru déna vlastné intenzitou
vyzafovani M (ve W.m~2) (Dokument UIP, 1978).

Dokonalym (odréaZejicim) difuzorem se mini ideélni rovnomérny difuzor s ¢initelem
odrazu rovnym 1. Je tieba rozliSovat jej od ,,rovnomérného difuzoru®, ktery ma pouze
stejnou zaf (ve W.sr-1.m~2) ve viech smérech.

Pfi absolutnim méfeni odrazivosti vystupuji ve vzorci (1) celkové odrazené P,
a dopadajici @; zafivé toky. Pfitom celkovy zifivy tok @, odraZeny od plochy je din
vyrazem

2n a2

@, =Jd<p f 1(9,¢) sin® do )

kde: I (9, @) — zativost odrazejici plochy ve sméru (&, @) ve W.sr-1
— tbhel, ktery svird smér zafivosti s normalou cdraZejici plochy
(p — azimutalni thel

Predpokladejme, Ze dokonaly difuzor ma v kolmém sméru zafivost I,, tj. pro thlo-
vou zavislost zéafivosti plati
I, (9, ¢) = I, . cos ¥

Zavedeme-li bezrozmérnou veli¢inu / (¥, ¢) jako pomérnou zéfivost méfeného
vzorku I (¥, ¢) ve sméru (9, ¢) vzhledem k zafivosti I, (¢, ¢) shodné ozafeného dokona-
1ého difuzoru, I (¢, ¢) = I (9, )/, (9, ¢), pak mizeme zéafivost vzorku I (9, ¢) vyjadfit
vyrazem

19, ¢) =1(®,¢) .1, cosd ©)
a celkovy odrazeny zafivy tok @,
2x =n/2
@ = I, J' dg f 1(9, @) cos & sin & do @)

ProtoZze u dokonalého rovnomérného difuzoru je / (¥, ¢) = 1 pro vSechna ¥ a ¢,
dostavame ze vztahu (4), Ze celkovy dopadajici zafivy tok @;

27 nf2

T f dip f cos # sin & 38 = ail, 5)

Absolutni odrazivost je tedy podle vztahid (4) a (5) d4na ¢initelem ¢
2n 1/2

- _fd¢fz(,9 ¢) cos & sin & do 6)

Z uvedenych rovnic vyplyva, Ze goniofotometrickd méfeni zéafivosti I (¥, ¢) nebo
pomérné zafivosti (&, ¢) jsou zdkladni metodou pro absolutni méfeni odrazivosti,
nebot mohou byt pouzity pro vzorky s libovolnou thlovou zévislosti I nebo Z.
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Jedna-li se o méfeni vzorki, které maji vlastnosti rovnomérnych difuzora (neboli
lambertovskych z4fi¢h), u nichz jsou pii kolmém dopadu zateni I a / zavislé na 9} a nikoliv
na ¢, rovnice (6) se zjednoduSuje na tvar

n/2
0= Zfl(ﬁ) sin 9 cos 9 di) ©)

Hodnoty zativosti I (i vyzafovani M) jsou zvislé na geometrii ozafovani i mé&feni.
Pfi zjistovani Cinitele pomérné zéativosti / (9, ¢) se nejastéji pouZivaji tato usporadéni:

a) normalni/45° (zkratka 0/45, kdy ¢ = 0° a 45°),
b) 45°/normalni (zkratka 45/0),
¢) diftizni/normalni (zkratka d/0, kdy jde o diftizni ozéfeni).

Prvni ¢len se vztahuje ke sméru dopadajiciho zafivého toku, vzhledem k méfené
plose, druhy c¢len ke sméru odrazeného zéfivého toku. Uvedené podminky ozafovani
a méfeni jsou doporuceny Mezinarodni komisi pro ozafovani v PafiZi (Publication CIE,
1979) a absolutni hodnoty / (9, ¢), ziskané za jedné z uvedenych podminek, se uZivaji
jako reference i pfi méfenich v jinych pozorovacich uhlech.

V nalich experimentech jsme méfili Cinitel odrazu o v zévislosti na vlnové délce
dopadajiciho zéfeni / (v nm) v geometrii 45/0. Vysledkem jsou pribéhy spektrilni odra-
zivosti p45/0 (A) v zavislosti na vinové délce. Jako standardni dokonaly difuzor byla
pouzita tlustd vrstva napra$eného oxidu hofecnatého (MgO).

EXPERIMENTALNI USPORADANT

Blokové schéma pouzité experimentdlni aparatury je na obr. 1. Svétlo z wolframové Zarové
lampy, kterd je napdjena vysoce stabilizovanym zdrojem stejnosmérného napéti 12 V, je soustfe-
dovano ¢o¢kou C; na méfeny list. Velikost svételné stopy na listu byla pro vylouéeni vlivu nehomo-
genit asi 1 cm? a byla udrzovana konstantni pri v§ech méfenich. Osa prostorového thlu dopadajiciho
zafeni svirala uhel 45° s normalou k listu. Svétlo odrazené listem kolmo na jeho plochu (geometrie
45/0) bylo sbirdno ¢otkou C. a soustiedovano ¢okou Cj na vstupni §térbinu polychromatoru
HR-232 S. Pfi vstupni $térbiné Siroké 25 ym a s difrakéni mrizkou o 150 vrypech na milimetr se
na vystupu ziska spektrum o celkové Sifce 250 nm se spektralnim rozliSenim 0,5 nm. K jeho zdznamu
jsme pouzili opticky mnohokanalovy analyzator OMA 2 (EG and G PAR, USA), ktery ve srovnani
s dfivéj$imi metodami detekce svétla poskytuje mnozstvi vyhod pfi méfeni spektrdlnich, prostoro-
vych a ¢asovych charakteristik svétla. Sklada se z velmi citlivého vidikonového detektoru typu SIT,
kontrolni jednotky a fidici konzoly (obr. 1). K uklddani, matematickému zpracovéani a kresleni
naméfenych zavislosti slouzi vnéj§i diskovd pamét a zapisoval. Priibéh méreni je mozné sledovat

HR-232S POLYCHROMATOR

— VNEJSI
A4S DISKOVA

PAMET

|

KONSOLE |— ZAPISOVAC

/

1. Blokové schéma apa-
ratury na méreni spek-
tralni odrazivosti —
Block diagram of an
apparatus for measuring
the spectral reflectance

DETEKTOR “SIT" <§

| KONTROLER [™—]MONITOR
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na monitoru. Vidikonovy detektor typu‘ SIT (silicon intensified target) ma aktivni plochu 12,5 x
¥ 12,2 mm s 500 méficimi kanily v obou rozmérech.

Systém OMA 2 umozfiuje méfeni velmi slabych signdli pomoci integrace nejen pfimo na
kiemenném teréiku s diodami, ale zejména pomoci postupné akumulace dat v pamétech. S foto-
katodou typu S 20 a s naprafenym scintilitorem je moZné méfit svétlo dokonce od ultrafialové
-oblasti v intervalu vinovych délek 200 az 800 nm.

Dalsi vyhodou systému OMA 2 je moZnost daliiho matematického zpracovini spekter (vy-
hlazovini, statistické operace, hleddni maxim apod.). Velmi cenné je to, Ze se méfené spektrum
ziskava ve vSech kandlech téméf soudasn&, coZ pravé umoZiiuje reprodukovatelnd méfeni i na
materidlech biologického ptivodu, jejichZ optické charakteristiky se ¢asto s ¢asem méni.

Vlastni méfeni probihalo tak, Ze pfi pevné konfiguraci osvétleni a snimdni odraZeného svétla
(geometrie 45/0) bylo nejprve zméfeno refereriéni spektrum dokonale odrézejiciho difuzoru, v naem
pripadé silné vrstvy napafeného oxidu hofe¢natého (MgO). Potom byla v nezménénych podmin-
kdch méfena reflexni spektra jednotlivych listii rostlin i pokryvovych félii. Aritmetickymi operacemi
se souhrny dat v pamétech systému byly kone&né ziskdny typické spektrdlni prubéhy &initele od-
razu Pas0 listl rostlin jako primér z péti nezdvislych méfeni.

PESTEBNI PODMINKY POKUSNYCH ROSTLIN

Pokusnou plodinou byla brukev kedluben (Brassica oleracea var. gongylodes), kterd byla
péstovdna v pokusném skleniku na zdhonech pokrytych pruhy félii 15 cm Sirokych, se 4cm mezerou
pro vysev semen. K pokryvu piidy byla pouZita &ernd (C), prisvitnd (P) a bild (B) polyetylenovi
félie, trojvrstevna félie hlinikovéa (Al 3) obsahujici celofédn, hlinik a polyetylen, kterd byla poklddéna
lesklou celofdnovou vrstvou navrch, a jednovrstevnd hlinikova félie Alobal (Al 1).

Opticka méfeni probihala soubézné s pokusy, jejich vysledky uvedli Cistinova aj. (1986).
Podminky pokusil i zpiisob vyhodnoceni rostlin byly ve vech pfipadech stejné. Pomérnd spektrdlni
odrazivost byla zjiStovdna na &tvrtém listu rostlin 83 dny po vysevu. U kazdé varianty byly zmé-
feny spektrdlni odrazivosti vrchnich i spodnich stran péti lista.

VYSLEDKY

Viechny f6lie pouZité pro pokryv pudy vykazuji téméf konstantni odrazivost
v celém optickém oboru. Proto jsou v tab. I uvedeny pouze integralni hodnoty spektrélni
odrazivosti ziskané prumérovinim v oblastech 400 az 600 nm a 600 aZ 800 nm:

Priméry (z péti nezavislych méfeni) spektralni odrazivosti adaxidlnich (vrchnich)
a abaxidlnich (spodnich) stran &tvrtych listd pokusnych rostlin ve spektrilnim oboru
330 az 770 nm jsou na obr. 2.

U viech variant v¢etné kontroly (obr. 2) vykazuje spektralni odrazivost listd dvé
maxima v oblasti 530 aZ 570 nm a okolo 750 nm. P¥itom v maximu kolem 750 nm nebyly
v odrazivosti listd jednotlivych variant zaznamendny signifikantni rozdily. Pokryvné

—

2. Praméry hodnot spektralni odrazivosti étvrtych listi brukvi kedlubnu (Brassica
oleracea var. gongylodes) péstovanych na pidé pokryté féliemi:
Al — hlinfkova félie Alobal
A3 — hlinikova félie trojvrstevna s celofanem a polyetylenem
B — polyetylenova félie mlééné bila
P — polyetylenova félie prisvitna
— polyetylenova félie ¢erna
K — kontrolni pokus bez pokryti pudy
The mean values of spectral reflectance of the fourth leaves of kohlrabi (Brassica
oleracea var. gongylodes) grown with plastic soil cover as follows:
Al — Alobal aluminium foil |
three-layer aluminium foil with cellophane and polyethylene
milk-white polyethylene film
transparent polyethylene film
black polyethylene film
control experiment, no soil cover

2 NO’UUJ&
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1. Cinitel odrazu pouzitych f6lii — Reflection factor of the plastic soill cover

Integrélni éihitel~ odrazu

; v oblasti
Material Oznaceni

400—600 nm{600—800nm

Hlinikov4 félie ,,Alobal* All 0,90 0,85
Hlinikov4 f6lie trojvrstevnd s celofinem a poly-

etylenem . Al3 0,70 0,62
Polyetylenova félie mlééné bild B 0,75 0,70
Polyetylenovi f6lie prisvitnd (na ¢erném pozadi) P 0,06 0,06
Polyetylenova f6lie ¢erna : C 0,01 { 0,02

félie viak mély vliv na odrazivost listi pfedevsim v Zlutozelené oblasti 530 az 570 nm.
Ve srovndni s Kontrolnimi rostlinami mély v této oblasti vZdy mensi odrazivost listy
rostlin péstovanych na f6lii ¢erné a prisvitné. Naopak vyssi odrazivost mély listy rostlin
péstovanych na f6lii bilé a trojvrstevné hlinikové. Vyrazné nejvyssi odrazivost se proje-
vovala u listi kedlubnd péstovanych na piadé pokryté Cistou hlinikovou f6lii. Tyto
rostliny mély také nejlepsi vynos. Primérnd hmotnost Cerstvych hliz kedlubnd byla:
u kontrolnich rostlin (K) 103,1 g; u rostlin rostoucich na f6lii éerné (C) 118,8 g, na folii
prihledné (P) 124,7 g, na hlinikové trojvrstevné (Al 3) 133,4 g, na f6lii bilé (B) 139,8 g
a na f6lii hlinikové ,,Alobalu‘‘ (Al 1) 153,3 g.

Adaxidlni a abaxialni strana listd pokusnych rostlin se vZdy lisily. Mimo oblast
reflexnich maxim byla odrazivost u vSech pokusnych variant vzdy vy3$i na abaxidlni
strané listd. To je v souladu se skuteCnosti, Ze pravé na abaxidlni strané kedlubn je vidy
vy$$i hustota praduchi, které zvySuji diftzni odrazivost.

DISKUSE

Velikost spektrdlni odrazivosti muZe byt v korelaci s mnoha znaky, které uréuji
kvalitu rostliny. Vzhledem k velké variabilit® materidlu i sloZitosti vn&j$ich vlivi uplat-
flujicich se pfi ristu rostlin (teplota, ozafenost, vlhkost, obsah Zivin v pid€, mikrobidlni
Cinnost a dalsf) nelze zatim vyvozovat jednoznaéné zévéry. K tomu bude nutné vykonat
jeSt€ mnoho méfeni. Z experimentilnich vysledki viak vyplyvé, e méfeni odrazivosti
listd kedlubnu v zelenozluté oblasti 530 a% 750 nm miZe byt vyuZito v praxi pfi hodno-
ceni péstebnich podminek a kvality rostlin. Velikost odrazivosti v pasu 530 az 570 nm
koreluje s integrdlnimi odrazivostmi pouzitych f6lii pfi p&stovdni pokusnych rostlin
(tab. I); &im je odrazivost listi vys$§i, tim vy38i jsou také celkové vynosy. Zd4 se, Ze pro
zvySeni odrazivosti listu je rovnéz dilezité, aby pouzitd félie odréZela pokud moZno
diftzné. Z obr. 2 je patrné, Ze mlé&né bil4 félie vykazuje pomérné zna¢né zvyseni odra-
zivosti v pasu 555 nm. Optimalni vynos je proto moZné oek4vat s pokryvem pidy istou
aluminiovou f6lii, jejiz povrch je viak nepravideln& zvrésnén tak, aby se dosdhlo co moZné
diftizniho osvétleni péstovanych rostlin.

ZAVER

a) NavrZend metoda méfeni spektrlni odrazivosti listd zelenych rostlin pomoci
mnohokanélového analyzétoru s vidikonovym detektorem se ukizala byt natolik citliva,
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Ze je mozné zaznamenat zmény v optickych charakteristikich listG rostlin p&stovanych
i za velmi mélo zménénych podminek osvétleni.

b) Byla nalezena korelace mezi integralni odrazivosti pokryvovych f6lii a odrazivosti
listth péstovanych rostlin brukve kedlubnu v oblasti 530 az 570 nm.

¢) Pouzité postupy lze doporucit jako vhodnou dopliikovou metodu pfi zjidtovani
kvality rostlin a vhodnosti péstebnich podminek, zejména pfi optickych upravich za-
krytych péstebnich prostort a pfi studiu vlivu umélych zdroj optického zafeni ve skle-
nicich.
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ENMMHEK, O. — BEYEPX, . — UYMWITUHOBA, U. — TALU, C. (PU3UUYECKUA WUHCTUTYT
Kapnosoro Yuusepcuteta, [lpara; HayuHo-ucCnepaoBaTe€NbCKUM WHCTUTYT CENbCKOXO3SM-
cTBeHHOW TexHuku, [para-Pxenbt): MeTog Ans M3MepeHUss ONTMYECKOW OTpaxaTeNbHOW
Cnoco6HOCTH GUONOrMUYECKOro marepuana B CeNbCKOXO3ANCTBEHHOM npousBoacTee. Zeméd.
Techn., 34, 1988 (2) :81-88.

B duauueckoM uHctutyTe Kapnosoro YHuBepcuteta B [lpare 6Gbin paspab6oTaH MeTo4 ANs
W3MEPEHUs CrnekTpanbHOW OTpaxaTenbHOW CNOCOGHOCTH W3NYUEeHUs NpU NOMOLWMK ONTH-
YeCcKoro MHOrokaHanbHOro aHanusaTopa C BMAWKOHOBbLIM AeTeKTOpPOM. [NaBHbIM npeumyuie-
CTBOM SBNSETCH TO, UTO M3MEPSIEMblid CNEKTp nonyvyaeM BO BCeX KaHanax OAHOBPEMEHHO,
YTO AaeT BO3MOXHOCTb BOCMPOWU3BOAWMOro M3MepeHUss U Ha MaTepuanax GMONOrMUECKOro
MPOUCXOXAEHUS, ONTUUECKUE XapaKTepPUCTUKM KOTOPbIX MOTYT CO BPEMEHEM W3MEHSTbCS.
MeToa NPUMEHANCH Ha NUCTbS KONbpabu M Ha onbre, MCNONb3yEeMOW BO BPEMS OnbiTa ANs
3aKpbiTUs nousbl. Bbinu OTMeueHbl M3MEHEeHUs B ONTUUECKUX XapaKTepUCTUKax /AUCTbEB
pacTeHui, BbipawUBaeMbiXx U NPU OUEHb Mano U3MEHEHHbIX ycnoBui ocseweHus. OTpaxa-
TenbHasi CnoCoGHOCTb NUCTbEB OTAENbHbIX BapUaHTOB HaxoAuMNacb NO OTHOLEHWID K Ypo-
xasm. Mcrnonb3oBaHHbie METOAbl MOXHO NPEANOXWUTb Kak GbICTPbIA AONONHUTENbHbIW METoA
NPpU OUEHKE KayeCcTBa PaCTEHWA U NPUrOAHOCTU YCNOBWUMW BblpalulUBaHUA.

W3MepeHue CnekTpanbHON OTPaxaTeNbHOi CNoCOGHOCTH; bonbra ANS NPUKPbLITUS; KONbpabu

JELINEK, O. — VECER, J. — CISTINOVA, 1. — HAS, S. (Physical Institute of
Charles University, Praha; Research Institute of Agricultural Engineering, Praha-
-Repy): A Method for Measuring the Optical Reflectance of Biological Material in
Agricultural Production. Zeméd. Techn., 34, 1988 (2) : 81-88,

In the Physical Institute of Charles University in Prague, a method was worked
out to measure the spectral reflectance of radiation based on the use of a multi-
-channel optical analyzer with a vidicon detector. Its main advantage is that the
spectrum is obtained almost simultaneously in all channels, so that reproducible
measurements can be done even in materials of biological origin, the optical
characteristics of which can change with time. The method was used for reflectance
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measurements in the leaves of kohlrabi and in plastic soil cover during the expe-
riment. The method even enabled a successful recording of changes in the optical
characteristics of the leaves of plants grown under just slightly changed light
conditions. The reflectance of the leaves in the individual variants was related
with the yields. The process used in the experiment can be recommended as a fast
additional method to determine the quality of plants and suitability of the con-
ditions of cultivation.

measurement of spectral reflectance; plastic soil cover; kohlrabi

JELINEK, O. — VECER, J. — CISTINOVA, I. — HAS, S. (Physikalisches Institut
der Karlsuniversitit, Praha; Forschungsinstitut fiir Landtechnik, Praha-Repy):
Methode zum Messen des optischen Reflexionsvermdogens des biologischen Materials
in der landwirtschaftlichen Produktion. Zeméd. Techn., 34, 1988 (2) : 81-88.

Im Physikalischen Institut der Karlsuniversitit in Prag wurde eine neue Methode
zur Messung des spektralen Reflexionsvermogens der Strahlung mittels eines opti-
schen Mehrkanalanalysators mit Vidikondetektor ausgearbeitet. Der grosste Vorteil
der Methode besteht darin, dass das gemessene Spektrum in allen Kanilen gleich-
zeitig gewonnen wird, was eine reproduzierbare Messung auch an Materialien bio-
logischer Herkunft, deren optische Charakteristiken mit der Zeit gedndert werden
koénnen, ermoglicht. Die Methode wurde auf Kohlrabibldtter und auf die im Ver-
such zur Bodenbedeckung benutzten Folien angewendet. Es ist uns gelungen Ver-
dnderungen in optischen Charakteristiken der Blédtter der auch unter nur wenig
gednderten Beleuchtungsbedingungen angebauten Pflanzen zu verzeichnen. Das
Reflexionsvermidgen der Blédtter der einzelnen Varianten steht in Kerrelation zum
Ertrag. Die angewendeten Verfahren konnen als eine schnelle Erzénzungsmethode
zur Ermittlung der Qualitit der Pflanzen und der Eignung der Anbaubedingungen
empfohlen werden.

Messung des spektralen Reflexionsvermogens; Bedeckungsfolie; Kohlrabi

Adresy autoru:

RNDr. Otakar Jelinek, CSc., RNDr. Jaroslav Vedef, CSc., Fyzikdlni ustav
Univerzity Karlovy, Ke Karlovu 5, 121 16 Praha 2

RNDr. Ivana Cistinov4, ing. Stanislav Has, CSc., Vyzkumny ustav zemé-
délské techniky, K Sancim 50, 163 06 Praha 6 - Repy
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NAVRH VYSTAVBY POLNICH CEST V ZEMEDELSKEM PODNIKU

V. Kudrnka

KUDRNKA, V. (Plemenaisky podnik, Klatovy): Navrh vystavby polnich cest
v zemédélském podniku. Zeméd. Techn., 34, 1988 (2) : 89-98.

Veétsina polnich cest dnes nevyhovuje pozadavkum velkovyrobni dopravy.
Spatnym stavem vozovek polnich cest se zvySuje opravarenska ¢innost, spo-
treba pohonnych hmot, naroky na nové dopravni prostiedky atd. Nevhodna
sif cest a nekvalitni vozovky snizuji rychlost dopravy. Vytvareji se nové cesty,
které vedou po zemédélskych pozemcich vedle cest starych. Tim ztracime
znatné mnozstvi pudy, ktera by jinak mohla davat urodu. Na uzemi zemeé-
délského podniku je treba vytvorit dokonalé dopravni spojeni. To se usku-
teéni tim, Ze budou vybudovany kvalitni vozovky polnich cest. Dobry stav
vozovek u$etfi nejen c¢as, pohonné hmoty a mazadla, ale sniZi se i naklady
na udrzbu a opravy mechanizaénich prostiredku.

zemédeélska doprava; dimenzovani vozovky; opravarenska ¢innost

Podle dlouhodobych planii rozvoje Ceskoslovenského zemeédélstvi je
hlavni smér rozvoje zameéien na specializaci a koncentraci zemé&d&lské
vyroby. Zdokonalenymi technologiemi se v rostlinné i Zivo¢idné vyrobg
bude dosahovat vy$8ich vynost. Tento vyvoj zvySuje ndroky na zemeédél-
skou dopravu. Aby se zvladly vyS$8i tkoly v zemédélské dopravé bude
se ménit i skladba dopravnich prostredkd.

Celosvétovy vyvoj v dopravé sméfuje ke zvySovani tondZe a vykoni
motort vozidel. Nejpodstatnéjsi zménou je zména skladby zemédélskych
prostfedki — zvySuje se podil automobilové dopravy. Tento trend je
nutné dodrZet také proto, Ze na silnicich I. tF¥fdy s vétSi intenzitou dopra-
vy je traktorové doprava zak4zéana.

V kolobéhu zemé&dé&lské vyroby predstavuje doprava jeden z nejné-
ro¢néjsich dseki, a to jak organizacné, tak ekonomicky. Z rozborl vyply-
va, Ze zemeédélské podniky musi ro¢né prepravit na primérnou vzdéle-
nost CtyFi aZ sedm kilometr&i vice neZ 450 mili6nt tun nejrtzné&jsich pro-
duktd a provozné& nezbytnych materidld. Z celkové spotfeby motorové
nafty v zemédeélstvi pfipada vice neZ 35 % pravé na dopravu. Doprava
si vynucuje mnoho organiza¢nich opatieni a volbu pokud moZno optimél-
nich pFepravnich vzdéalenosti.

Rozhodujici podil na ndkladech na zemédélskou dopravu mé také sit
polnich cest a jejich technicky stav. ReSeni sit& polnich cest je zavaz-
nym problémem zemé&délstvi. Systém dopravniho zpf¥istupnéni obhospo-
dafovanych pozemkilt i zemé&dé&lskych vyrobnich objektdi je nezbytnou
soul4sti organizace zemé&dé&lské dopravy.
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Soudasnéd sit polnich cest nevyhovuje.novym dopravnim systémim.
Zemédélské podniky dosud pFfevaZné vyuZivaji cest z obdobi diivéjsi ze-
médélské malovyroby. S ohledem na soufasné, ale zejména perspektivni
feSeni materidlovych tokli v zemédélském podniku je nutné témto cestdm
vytycit nové trasy. Problémy s vytyCovanim tras cestni sit€ zemédélskych
podnikli se zabyvd mnoho autord (ON 73 6118, 1966; Hoda ¢, 1968;
Dobiéas, 1975; Adamek, 1983a, b).

Ve svém pfispévku bych se chtél zminit o zplisobech zpeviiovani
polnich cest. 70 % z celkové délky polnich cest je ve $patném technic-
kém stavu. Tuto situaci je nutné planovité reSit, nebot se jednd o vyso-
kou investi¢ni ndro¢nost budovéani polnich cest.

MATERIAL A METODY

TECHNICKY STAV A ZATIZENI POLNICH CEST

Soucdasny stav zemédélskych polnich cest ovliviiuje rychlost a efektivnost ze-
meédélské dopravy. Je nutné si uvédomit, Ze naroky na zemédélskou dopravu a na
polni cesty nékolikandsobné stouply a budou jesté déale stoupat, a to predevsim
z téchto diavodu: .

Délka polnich cest v dobé soukromé drzby byla v CSSR zhruba 300000 km.
V soucasné dobé je jejich délka priblizné 140 000 km a da se predpokladat, Ze na
zakladé progresivni organizace pudniho fondu v zemédélskych podnicich se jejich
celkova délka ustali zhruba na 120 000 km, coZz je o néco vice neZ tietina puvod-
niho stavu.

Naproti tomu se hruba zemeédélskd produkce zvyS$ila. U nékterych plodin,
zvlasté u obilovin, stouply vynosy 2,5X. Stejné tomu bylo u okopanin. ZatiZeni
polnich cest se dale zvyS$ilo péstovanim silaZnich plodin a dopravou tekutych vy-
kalli z bezstelivovych provozu, které ve srovnani s kvalitni chlévskou mrvou obsa-
huji jen nepatrny podil susiny.

Zvétsovanim zemédélskych podniku se nékolikanasobné zvétsily dopravni vzda-
lenosti. Dopravované naklady se piiblizné z jedné tuny i méné zvy§1ly na scucas-
nych 10 az 12 tun a poditd se s dalsim zvySenim na 20 tun (tohoto zvySeni se v né-
kterych piipadech jiz dosahuje)

Podstatné stoupla i rychlost jizdy po polnich cestich — z puvodnich 4 az
6 km.hr! u potahti na souéasnych 25 az 35 km.h~-! u traktori a nakladnich auto-
mobili. Je tedy zfejmé, Ze kvantitativni a kvalitativni zmény v zemédélstvi a v ze-
médélské dopravé se promitaji i do polnich cest.

JestliZze technicky stav polnich cest neodpovida dopravnim prostiedkum, setka-
vame se s negativnimi dusledky; $patnym stavem vozovek polnich cest trpi tech-
nika, kterd se po nich pohybuje; Spatné polni cesty zpomaluji dopravu, i kdyz
dopravni prostiedky jsou schopny odvadét vyssi vykony.

Hlavni rozdily ve vystavbé verejnych komunikaci a polnich cest jsou uve-
deny v tab. I.

TYPY NAKLADNICH AUTOMOBILU POUZIVANYCH
V ZEMEDELSKE DOPRAVE

Typy nakladnich automobill, které jsou a budou pouZivany v zemédélskych
zavodech, jsou zavislé na moznosti ziskat je na trhu a na bilanénich pridélech.

Podle pi‘edpokldadaného vyvoje jsou typy o uZite¢né hmotnosti 5 tun nahra-
zovéany typy o vy$si uZite¢né hmotnosti. Uvazuje se o vyuZivani modeli LIAZ S 706
MTSP 24, MTSP 27, TATRA T 148, T 815 a jejich modifikaci.

Kromé nakladnich automobilii budou nadéle ¢ast zemédélské dopravy, zejména
na krat$i vzddlenosti, zajisfovat traktory s piivésy a navésy. Poéitd se s kolovymi
traktory s motory o vykonu 60 az 150 kW v agregaci s privésy o uziteéné hmot-
nosti 8 az 12 tun. Zakladni technické tudaje o ndkladnich automobilech jsou uve-
deny v tab. II.
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1. Hlavni rozdily ve vystavbé verejnych komunikaci a polnich cest — The main
differences in the construction of public roads and field roads

Vystavba vefejnych komunikaci Vystavba polnich cest

Celoro¢ni provoz sezOnni provoz

Dopravni sit uzaviena do sebe posledni rozvétveni verejné komunikac¢ni
| ‘ sité
| Casto potiebné rozsdhlé piesuny zeminy | pfizplsobeni terénu bez vétdich zemnich
[ praci

Mistni zemina nemuze byt pouzita do nosné | mistni zemina muizZe byt soucasti nosné
| konstrukce konstrukce
|
| Musi byt vzata v uvahu esteticka hlediska | esteticka hlediska nemusi byt vzata ‘
’ v uvahu (Gcelova stavba) ’
| Pouzivani vysoce hodnotnych komponentu pouzivani mistnich zemin |

a pojiv [
| Opatreni vaci ucinku mrazu jsou vzdy opatfeni jsou zapotfebi pouze ve zduvod-
} zapotiebi nénych pfipadech \
| Celkova konstrukce se buduje jednorazové | ucelné ¢lenéni do etap vystavby ‘

Pokud pomineme traktorovou dopravu jako neperspektivni, pak by asi 60"
hmotnostniho objemu dopravy mél zajistovat zemédélsky nakladni automobil s vy-
ménnymi nastavbami, resp. kontejnery. Navésové tahace, véetné prislusnych navésu,
by mély zajistit 40 9, hmotnostniho objemu dopravy.

Pozadavky vykonné dopravy je mozné resSit jednak zvySovanim tonaZze doprav-
niho prostredku, zvySovanim dopravnich rychlosti nebo zavadénim novych progre-
sivnich manipulaénich systému, zvlasté pak v oblasti vlastni prekladky bez mani-
pulace s plepravovanym materidlem. Jde o zavadéni tzv. kontejnerovych systému.

1I. Zakladni technické tudaje nakladnich automobili — The basic technical data
on trucks
E Typ
, . 1\34'17"%61’ 317‘%% IFA | T18 | AVIA | pysc |
| 27 24 W 50 CAS 10 A 30
| |
j' Pohotovostni hmotnost \ I
(kg) [ 7800 7800 5700 | 11400 | 2830 5550
| Uzite¢nd hmotnost (kg) 8 040 8200 4700 10 340 2960 5510
‘K Celkova hmotnost (kg) 15 840 16 000 10 400 21740 5790 11 060
| Sitka vozidla (m) 2,5 2,5 2,5 2,48 2,16 2,31
Rozvor (mm) 3650 3 650 3200 3690 2 860 3580
+1320 41120
‘ Sily na ndpravy predni(kN) 60 60 33,6 60,8 20 23,5
zadni (kN) 100 100 70,4 76,2 39,5 43,55
| L 76,2 + 43,55
| Maximélni rychlost |
| (km.h-1) 72 72 67 65 77 60

ZEMEDELSKA TECHNIKA — 1988 91



VYSLEDKY

USPORY PRI VYSTAVBE POLNICH CEST

Vystavba polnich cest, které budou svymi parametry odpovidat do-
pravnimu zatiZeni, pfind3f mimo jiné fadu tspor:

a) sniZeni spotfeby pohonnych hmot,
b) sniZeni ndkladd na opravy a udrZbu vozidel,

c) leps$i vyuZiti dopravnich prostfedki, vy38i pFepravni rychlosti,
vyuZiti plné hmotnosti vozidel.

Soustfedéni dopravy na upravené polni cesty zamezi jizd& vozidel
po pfilehlych pozemcich v diisledku nesjizdnosti neupravenych polnich
cest, a tim se zamezi ztrdtdm na zemédélském pddnim fondu. Po pfe-
stavbé sité polnich cest budou lépe vyuZity pracovni sily, zvysi se kul-
tura prdce a zlepsi se podminky pro ochranu Zivotniho prostiedi.

Zkvalitn&nim sfté polnich cest lze ziskat zna¢né uspory vlastnich
ndkladd. Vyznamné je tspora zemé&dé&lského phdniho fondu v rozsahu
13 000 aZ 16 000 ha (v ramci statu). V téo vyméife nejsou zahrnuty plochy,
které jsou v diisledku nekvalitniho stavu polnich cest nepfipustné, a déle
plochy znehodnocené pfi nevhodném vyjiZdéni z pozemku a vjiZdéni
na néj.

Uspora pohonnych hmot predstavuje 12 aZ 16 % z celkové roé&nf
spotfeby motorové nafty v zemédé&lstvi, tj. 104 000 aZ 136 000 tun nafty.

Uspora &asu zrychlenim zemé&d&lské dopravy piedstavuje roéné
25,5 mil. hodin, coZ z celkové spotfeby hodin v zemé&d&lstvi &inf 1,1 %.
V tomto Gdaji jsou zahrnuty pouze Gspory ze zemédé&lské dopravy, ne-
jsou vyéisleny tspory zrychlenim pifesunu sklizecich strojii.

SniZen! nédkladii na opravy a GdrZbu mechanizadnich prost¥edki
¢inf celkem 860 mil. K& roc¢ng, tj. 4,5 % z celkovych nédkladd na opra-
vy a GdrZbu v zemé&délstvi (Addmek, 1983a).

Dal3i pfinosy lepSim vyuZitim pracovnich sil a zv§Senim kultury préa-
ce a zlepSenim podminek pro ochranu Zivotniho prostfedi nelze v sou-
Casné dobé vycislit (Makovnik, 1973).

Koncepce budovéni zpevn&nych polnich cest Fe$i problém potFebné
reprodukce zemé&dé&lské dopravni sité s ohledem na nové v§robni pod-
minky na Gseku zemé&délské dopravy.

DRUHY NAVRHOVANYCH POLNICH CEST

Polni cesty patfi ke komunikacim G¢elovym. SlouZi k dopravé z pfi-
lehlych pozemkd a na né&. Podle v§znamu se polni cesty dé&li na hlavni
a pFistupové.

Polni cesty hlavni soustfeduji dopravu z polnich cest pFistupov§ch
a podchycujf dopravu z pfFilehlych pozemkii ve sméru k vyrobnimu stie-
disku. Tyto cesty vedou p¥imo do vyrobniho stfediska, nebo jsou napo-
jeny na mistni komunikace, ngkdy na silnice 1. t¥idy.

Polni cesty pfistupové podchycuji dopravu z pfilehlych pozemki.
Jsou napojeny na polni cesty hlavni. N&kdy mohou byt napojeny na
mistnf komunikace &i silnice I. t¥idy.
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Pro krat3i obdobi se buduji polni cesty doCasné (sezonni). Tyto
cesty slouZi dopravé v obdobi sklizné nebo polnich praci. Buduji se ja-
ko cesty provizorni, a to nezpevnéné nebo Castecné zpevnéné.

Polni cesty se navrhuji:

— na celoroc¢ni provozuschopnost; tuto podminku spliiuji polni cesty
zpevnéne;

— na sezonni provozuschopnost; polni cesty jsou opatfeny vhod-
nym provoznim zpevnénim, popf. jsou nezpevnéné.

Hlavni polni cesty se podle poZadavku zajiSténi bezpecnosti jizdy
navrhového vozidla pfi planované intenzité dopravy navrhuji dvoupruho-
vé nebo jednopruhové a budou vZdy opatfeny vozovkou. Navrhova rych-
lost na hlavnich polnich cestdch se urcuje v rozmezi 30 aZ60 km.h™1

Zakladni kategorii pro hlavni polni cesty je cesta s jednim jizdnim
pruhem o $ifce v koruné 4,0 m a navrhové rychlosti 30 km .h~L,

Jen u hlavnich polnich cest s velkou Cetnosti dopravy je moZné na-
vrhnout cestu se dvéma jizdnimi pruhy o $ifce v koruné 6 m pri Sifce
vozovKky 5 m a navrhové rychlosti 40 nebo 50 km . h-1. Ve zcela vyjimec-
nych pfipadech 1ze navrhnout hlavni polni cestu o $ifce 7,0 m a s na-
vrhovou rychlosti 60 km .h~1,

Pristupové polni cesty se navrhuji jednopruhové, zpravidla nezpev-
néné, jako cesty zemni. V pripadech, kdy si to vyZaduji dopravni, ptidni
a klimatické podminky, je moZné je ¢astecné zpevnit. Rozdéleni pol-
nich cest je uvedeno v tab. III.

Pro urCeni parametri polnich cest a jejich dimenzovani jsou roz-
hodujici nékterd ustanoveni vyhlaS8ky federdlniho ministerstva dopravy
o podminkdch provozu vozidel na pozemnich komunikacich ¢. 90/75 Sb.

Pro urceni hlavnich parametrsi polnich cest, tj. $ifky jejich vozovek,
poloméru a roz8ifeni oblouki, je rozhodujici § 12 vyhlasky urcujici roz-
méry vozidel v€etné ndkladu. V ném je urCena S$ifka silni¢nich vozidel
na 2,5 m, u zemédélskych a lesnickych strojii maximalng 3 m. Maxi-
maln{ vySka vozidel je 4 m. Délky vozidla s ndkladem jsou omezeny

1I1. Kategorie polnich cest — The categories of field roads

Polni cesty :
‘ ) - ) o
f hlavni pfistupové
|
dvoupruhové jednopruhové jednopruhové ‘
|
P 7/60 '
P 6/50 |
P 6/40 !
P 4/30 Pp 4/30 ‘
s vyhybnami Pp 3,5/30
[ Pp 3/30
|

V oznadeni kategorie znadi P polni cestu hlavni, Pp polni cestu pfistupovou. Ve zlomku znaci
&itatel volnou $ifku koruny komunikace, jmenovatel ndvrhovou rychlost v km.h 1. Tato oblast
je feSena ON 73 6118 (1966).
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u jednoho vozidla do 12 m, u vozidla s ndvésem 15,5 m, u vozidla s p¥i-
vésem do 18 m a u vozidla se dvéma pFivésy nebo u ndvésu s privésem
do 22 m. Vozidlo musi projet obloukem o minimalnim poloméru v ose
10 m.

Zvlastni dpravu maji stroje s velkou pracovni $ifkou, jako jsou sa-
mojizdné sklizeci Fezalky a mléatiCky, které pfi 3iFce stroje 3 m maji
Zaci listu o Sifce 4,5 aZ 6 m. PoZadavkem tucelné technologie je, aby
tyto stroje pfejiZd&ly mezi jednotlivymi pracovisti v pracovni poloze, po-
kud nejedou po silnici I. t¥idy. Tento poZadavek se zajisti p¥i $ifce vozov-
ky 3 m a krajnicich po 50 cm za pfedpokladu, Ze v krajnicich nejsou za-
sazeny Zadné odrazniky ¢i podobné zafizeni.

Vzorovy pfi¢ny Fez hlavni polni cestou je znézorn&n na obr. 1.

sl koruna led
Wojnice krajnice |
25 % <— — 25%

ods
\//—T L - TN 1. Vzorovy ptiény rez
E""‘ 7 : hlavni polni cesty —
The main field road in

s cross-section — a model
podlozi

klad

DIMENZOVANI VOZOVEK

V soutasné dob& je vénovdna pozornost navrhu tloustky vozovky
polnich cest. DFive se budovaly podle zkuSenosti v jednotné tloustce, bez
ohledu na rozdily lokalni Gnosnosti podloZi.

Timto problémem se zabyvaji rizné ndvrhové metody. Z nich nej-
star$i je metoda kalifornské silni¢ni sprdvy z roku 1941. Tato metoda
zavadéla do vypocltu vliv klimatu, vlastnosti zemin a vozovky, ale nebyl
do ni zahrnut vliv dopravy. Metoda vSak objektivné ocefiovala Ginosnost
zemin zkouskou CBR.

Sovétskou metodu DORNII je moZné povaZovat za prvni komplexni
navrhovou metodu. Re3i vSechny vztahy mezi vozovkou, podloZim a do-
pravou.

Ostatni metody byly zpracovdny s pouZitim vysledki vyzkumu
AASHO-Road-Test z roku 1962.

Francouzskéa ndvrhova metoda feSi vozovku podle teorie dvouvrstvé-
ho &i t¥ivrstvého systému.

Na zéakladé praktickych zkuSenosti a vysledkii pokusii je sestavena
metoda Asphalt Institut. Re$i veSkeré vztahy vozovky k dopravé, podloZi,
klimatu, odvodnéni atd. PouZivd tGnosnosti podloZi vyjadiené hodno-
tou CBR.

Navrhova metoda z NDR pracuje s dovolenymi priihyby vozovky, sta-
novenymi z pokusii AASHO, a staticky vypoclet uskuteciiuje podle me-
tody DORNII.

Ceskoslovenskd metoda navrhuje vozovku podle dovoleného pruZné-
ho prithybu pro névrhové vozidlo S 706, na které se prevadsji Glinky
ostatnich vozidel. Staticky vypolet tlouStky vozovky a jednotlivych
vrstev uskuteciiuje podle teorie pruZnosti Burmisterova vicevrstvového
systému, rozpracovaného pro systém dvouvrstvy Odemarkem, tF¥ivrstvy
Kirkem a &tyfvrstvy VOIS (Makovnik, 1973).
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V- souCasné dobé se pro dimenzovani netuhych vozovek cest pouZiva
téchto dimenzacnich metod:

— metoda DORNII,
— metoda kalifornského poméru tinosnosti,
— metoda skupinového indexu.

Tyto metody podrobnéji uvddi Makovnik (1973).

NAVRH VYSTAVBY POLNICH CEST

Né&vrh obsahuje v prvni fazi vystavbu hlavnich polnich cest, ve druhé
fazi pak vystavbu pfistupovych polnich cest.

PFi navrhu polni cesty urCité kategorie se vychazi z intenzity do-
pravy na sledovaném useku. Na tomto zdkladé stanovime S$ifku cesty
v koruné, 8ifku vozovky a néavrhovou rychlost.

Pro dimenzovani vozovky a stanoveni konstrukéni tloustky vozovky
polni cesty je nutné podchytit celkové zatiZeni komunikace v prib&hu
celého roku, dale je nutné vénovat pozornost zatiZeni cesty v priib&hu
jednotlivych etap polnich praci. Jednéd se zvlasté o etapy, kdy dochazi
k nadmérnému zatiZeni vozovky v diisledku pfepravy znatného mnoZstvi
materidlu v krdtkém Casovém obdobi. Je to napf. zatiZeni cest pfi
sklizni senéZnich plodin, obilovin, brambor, silaZni kukufice, cukrovky
apod. Toto zatiZeni je specifické pro kaZdy jednotlivy zemé&délsky pod-
nik. V pfimé souvislosti je nutné brat v tvahu i ro¢ni obdobi, ve kterém
k pfepravé doch4zi. Jedna se zejména o obdobi, kdy se sniZuje Gnosnost
podloZi cesty vlivem nepfiznivych klimatickych podminek, napf¥. dlou-
hotrvajicimi deSti ¢i jarnim t4nim.

P¥i navrhovani cest je nutné vénovat pozornost tém tsekdm, ve kte-
rych potfebujeme zajistit celorotni provoz — odvoz chlévské mrvy na
polni hnoji§té, svoz mléka, pFfepravu krmiva do objektdi ZivoCiSné vyroby
apod. Pfi navrhu vozovky musime brat v tvahu i namrzavost zemin
v podloZi. K tomu musime znat jednak vodni reZim zeminy, jednak
hloubku promrzéani. Z hodnot vodniho reZimu a poméru konstrukéni
tloustky vozovky k hloubce promrzani miiZeme urcit miru ohroZeni cesty
mrazem.

Pro vypocet tlouStky vozovky se jako s ndvrhovym vozidlem pocita
s automobilem S 706.

Znama skuteCnost, Ze povrchovad voda mé na téleso cesty destrukéni
ucinky, bude zaji§téna 2,5% oboustrannym spadovanim.

Pro vypocet tlouStky vozovKky lze pouZit metody kalifornského po-
meéru unosnosti. Vypocet je moZné provést podle Peltierova vzorce (M a -
kovnik, 1973):

10
100 + 150 /0,1 P V i

h = i m
o 100 (i + 5)
kde: h — tloustka vozovky [m]
P — maximalni zatiZeni poloosy [kN]
M — dopravni zatiZeni v kKN za rok na 1 m 8ifky vozovky
M, — porovnavaci zatiZeni 10 000 kKN za rok na 1 m $ifky vozovky

Po dosazeni pfisludnych hodnot ziskdme celkovou tloustku vozovky.
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P¥i¢ny profil vozovky lze navrhnout ze dvou vrstev makadamu
a dehtového zastfiku zasypaného drti. Krytovad vrstva je tvofena dehto-
vou penetraci a dvojitym uzaviracim né&térem se zadrtovanim.
PFiény fez navrZené polni cesty je zndzorn&n na obr. 2.

2. Priklad piiéného re-

zu polni cesty — An
example of the cross-
'%_ 200 + 200 ,]'-' -section of a field road
1 — druhy uzaviraci
5 | 2 natér dehtovy
-— o I 5% —» = 2 — prvni uzaviraci
5 . : .
T A O e e — natér dehtovy
DA KKK XKL XXX — — penetrace dehtova

3

0,1l m

4 — zadrfovani
35 kg . m—2

5 — zéastfik dehtovy
4 kg . m—2

6 — Stérkovana pod-
kladni vrstva
2 X01m

7 — urovnana a zhut-
néna plan

PRACOVNI POSTUP PRI VYSTAVBE POLNI CESTY

Nejprve je nutné vytvorit plai pro nové budovanou cestu. Pfed na-
vozem S$térkové podkladni vrstvy se plan diikladn& zhutni. Pro tuto ope-
raci jsou nejvhodné&jsi pneumatikové vélce (MaS$ek, 1985). U pneuma-
tikovych vélct je pro stupeii zhutnéni diillezity tlak v pneumatikéch.

Na zhutn&nou urovnanou plaii se naveze kamenivo o velikosti 32
aZ 63 mm, a to ve dvou vrstvdch po 0,1 m. KaZda vrstva se urovna
grejdrem a zhutni hladkym valcem. Dal3i operaci je dehtovy zastiik
v mnoZstvi 4 kg . m~2. Tato operace je provedena prostfednictvim distri-
butoru. Potom nésleduje zasyp drti frakce 8/16 mm. Makadam silni¢ni
penetrace ze silni¢niho dehtu se naveze v tloustce 0,1 m. Uzaviraci né-
téry ze silniéniho dehtu jsou dva — v mnoZstvi 1,5 kg.m~2 a 1,8 kg.
.m~2, Penetratni makadam se podrtuje frakci 11 aZ 22 mm, ktera se za-
védlcuje. Na zdvér je proveden dehtovy postfik, podrtovani frakci 5 aZ
8 mm a kone&né zavéalcovani.

NAKLADY NA VYSTAVBU POLNI CESTY

Plemenairsky podnik v Klatovech realizuje vystavbu polnich cest pro-
stfednictvim n. p. Silnice. PFi realizaci vystavby 970 m dlouhého tseku
hlavni polni cesty kategorie P 4/30 ¢inily ndklady na vystavbu 536 tisic
Ké&s. V céstce jsou zahrnuty: odkopavky a prokopdvky pro spodni stavbu
silnic, priplatky za lepivost, vodorovné premisténi vykopku, uloZeni sy-
paniny na skladku, Gprava plané, zhutn&ni podloZi a zhotoveni vlastni
konstrukce vozovky v tloustce 0,3 m (obr. 2). Ceny jednotlivich poloZek
jsou pfevzaty z ceniku velkoobchodnich cen stavebnich praci — obory
801 — 833.

U vozovek s Zivicnym krytem lze podle zvoleného typu poditat s in-
vesti¢énimi néklady 400 aZ 800 tisic K&s.km~1. U vozovek se zpevn&nim
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intenzivni hutnici technikou a s pouZitim mistnich zdroji stavebnich
hmot nebo jejich kombinace s cementovou stabilizaci se investi¢ni né-
klady pohybuji v rozmezi 250 aZ 400 tisic K&s.km™1. U vozovek s Zivi¢-
nymi dpravami povrchu je nutné zafadit generdlni opravu nebo tdrZbu
stfedntho rozsahu v intervalu Ctyfi aZ deset let. U cest zpevnénych in-
tenzivni hutnici technikou je nutné s reprofilaci cesty pocitat po dvou az
péti letech (Dobiéds§ 1984).

ZAVER

Vystavbou polnich cest na Gizemi zemédélského podniku se zlepS$i
souCasné dopravn{ situace. Z uvedenych tdaji je zfejmé, Ze nédklady na
vystavbu polnich cest v rdmci zemé&dé&lského podniku nejsou malé. Vy-
stavba celé sité polnich cest proto vyZaduje planovité vkladani investic-
nich prostfedkidl. Vystavbu je nutné realizovat v nékolika etapach. Cilem
FeSeni je ziskat polni cesty takovych parametrii, aby pln& vyhovovaly
moderni dopravni technice, kterd se bude po nich pohybovat. Pak miiZe-
me ocekéavat dspory.

Plemenéf¥sky podnik v Klatovech realizuje vystavbu a rekonstrukci
polnich cest. PfestoZe jsou hlavni polni cesty v pfevdZné mife vybudo-
véany, stoji pfed podnikem je3t8 velké tkoly v této oblasti. Proto jsou
v planu zakotveny finan¢ni ¢astky, které umoZni dosdhnout cile — kva-
litnfho dopravniho spojeni uvnitf zem&d&lského podniku.

Literatura

ADAMEK, I.: Upiesnéna koncepce rozvoje vystavby polnich cest na obdobi 1986—
—1990. Kitiny, VOLHM 1983. 20 s.

ADAMEK, I.: Soustava stroji pro vystavbu lesnich a polnich cest (€4st 72 — lesni
a polni cesty). Jilovi§té, VULHM 1983. 31 s.

DOBIAS, J.: Technické parametry a technologie vystavby siti polnich cest. [Zavé-
reénad zprava diléiho vyzkumného tkolu.] Praha, Vysoka Skola zemédélska 1975
138 s.

DOBIAS, J.: Pozemkové upravy II. Praha, Vysoka 3kola zemédélska 1984. 163 s.
HODAUC, K.: Polni cesty. 1. vyd. Praha, Stat. zeméd. nakl. 1968. 124 s.

MAKOVNIK, S.: InZinierské stavby lesnicke. Bratislava, Priroda 1973. 709 s.
MASEK, V.: Stroje pro melioraéni a zemni prace. 1. vyd. Praha, Vysoka $kola ze-
meédélska 1985. 329 s.

ON 73 6118. Projektovani polnich cest. 1966.

Doslo dne 11. 5. 1987

KYAPHKA, B. (MnemenHoe xossicTteo, Knatosbl): lMpoexr nocCrpoiiku nonesbix Aopor Ha
CenLCKOX03RHCTBeHHbIX npeanpusTuax. Zemad. Techn., 34, 1988 (2) : 89-98.

BONbWKMHCTBO NONEBbiXx AOPOr B HAaCTOsllee BpPeMs He yAOBNeTsopseT TpeGoBaHWAM Kpyn-
HOMPOU3BOACTBEHHOrO TpaHcnopTa. Mnoxum cocTOAHUEM AOPOXHOro MOKPbLITUA NONEBbIX
AOPOr NOBbILWAETC PEMOHTHasA AEATEeNbHOCTb, PACXOj roploue-CMa3ouHblX MaTepuanos, Tpe-
6oBaHMs Ha HOBble TPAHCNOPTHble CpPeACTBa M T. 4. Henoaxoaswas ceTb AOpPOr U Heka-
yecTBeHHble NOKPbLITUA AOPOr NOHUXAIOT CKOPOCTb TpaHcnopta. Co34aloTCs HOBble AOPOrH,
KOTOpble BEAYT M0 CeNbCKOXO3SWCTBEHHbIM YronbsM BO3j€ AOPOr CTapbix. 3TUM Tepsem
6onbwoe KONMUECTBO 3E€MNM, KOTOopas WHaue Morna 6bi paBaTb ypoxai. Ha tepputopuu
CenbCKOXO3AHCTBEHHOTO MNPEANpUSTUS HEeo6X0AWMO CO34aTh COBEPLUIEHHOE TPaHCNopTHoe
coobuieHre. ITO BO3MOXHO B TOM Cnayuae, koraa GyAeT NOCTPOEHO KaueCTBeHHOoe A0-
pPOXHOE NOKPbITUE MNONEBbIX AOpPoOr. Xopouiee COCTOSHUE AOPOXHOrO MOKPLITUS He TONbKO
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Cb3KOHOMUT BpEeMs, CMa30uHO-roplouMe Martepuanbl U CMa30uUHbIW MaTepuan, HO CHU3UT
U pacxopabl Ha TeXxHUYyeckoe OGCHY)KMBaHMe U PEMOHTblI CpeACTB MeXaHW3aluuu,

CenbCKOXO3AWCTBEHHbI TPaHCNOPT, oOnpejeneHue Ppa3MEPOB AOPOXHOrO MNOKPLITUS; pe-
MOHTHas AEATENbHOCTb

KUDRNKA, V. (Animal Breeding Station, Klatovy): A Proposal of the Construction
of Field Roads in an Agricultural Enterprise. Zeméd. Techn., 34, 1988 (2) : 89-98.

Nowadays most of the field roads do not meet the demands of large-capacity
transport. The poor condition of field-road surfaces increases the need of repairs,
consumption of fuel, demands for new transport means, etc. The unsuitable network
and poor quality of roads decrease the speed of transport. New roads, leading
across farm plots and alongside the original old roads, originate. Thus large areas
of land, which otherwise could bring forth crops, are lost. It is necessary to
establish a good road system on the territory of an agricultural enterprise. This
can be reached by building the good-quality surfaces of field roads. A good
condition of road surfaces will save not only time, fuel and lubricants, but also
will decrease the costs of maintenance and repair of mechanization means.

agricultural transport; giving suitable dimensions to road surfaces; repair activity

KUDRNKA, V. (Tierzuchtbetrieb, Klatovy): Vorschlag fiir den Bau von Feldwegen
im Landwirtschaftsbetrieb. Zeméd. Techn., 34, 1988 (2) : 89-98.

Die meisten Feldwege erfiillen nicht mehr die Anforderungen des GrofB3produktions-
transportes. Ein schlechter Zustand des Fahrdammes der Feldwege erfordert eine
intensivere Instandsetzungstitigkeit, der Kraftstoffverbrauch als auch die Ansprii-
che an neue Transportmittel steigen an. Ein ungeeignetes Netz von Feldwegen und
Fahrdimmen von ungeniigender Qualitidt vermindern die Transportgeschwindigkeit.
Es werden neue Wege gebaut, die liber Felder und Grundstlicke neben den alten
Wegen fiihren. Damit geht eine groe Menge Boden verloren, der sonst als land-
wirtschaftlicher Boden genutzt werden konnte. Auf dem Territorium des Land-
wirtschaftsbetriebes mufl eine einwandfreie Transportverbindung gesichert werden.
Das erzielt man indem neue Feldwege gebaut werden. Ein guter Zustand der Fahr-
ddmme spart nicht nur Zeit, Kraft- und Schmierstoff, auch die Instandhaltungs-
und Reparaturkosten der Mechanisierungsmittel vermindern sich bedeutend.

landwirtschaftlicher Transport; Fahrdammdimensionierung; Reparaturtitigkeit

Adresa autora:
Ing. Vlastislav Kudrnka, Plemenaisky podnik, 339 01 Klatovy
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HLUCNOST PROSTREDI PRI USTAJENI PRASAT

P. Kic

KIC, P. (Vysoka skola zemeédélska, Praha): Hlucnost prostredi pri ustajeni
prasat. Zeméd. Techn., 34, 1988 (2) : 99-109.

V ¢lanku jsou shrnuty vysledky méreni hluénosti v objektech pro ustajeni
prasat. Je zde rozliSovan hluk zpusobeny ¢&innosti vétraciho systému a hluk
zpusobeny zivotnimi projevy zvirat u nékolika typt objektt pro zékladni ka-
tegorie prasat.

meéreni hluénosti; ventilaéni systém; zivotni projevy zvirat

Hluk je jednim z vyznamnych Ciniteld prostfedi ovliviiujicich orga-
nismus zvirat. Nepfiznivy vliv nadmérného hluku spo€ivd v komplex-
nim ovlivnéni organismu, coZ se u prasat projevuje zejména zmeénou
Zivotnich projevt.

V tomto prFispévku chceme ukéazat vysledky méfeni hlu¢nosti v ob-
jektech pro ustdjeni prasat. PFi méfeni jsme rozliSovali hluk zplisobeny
jednak cinnosti vétraciho systému, jednak Zivotnimi projevy zvifat.

NejcastéjSim zdrojem ustdleného a neimpulsniho hluku ve vykrm-
nach prasat jsou ventilacni jednotky a zafizeni pro krmeni. Kromé hlu-
ki, jejichZ zdrojem jsou technologickd zafizeni staje, vznikaji ve staji
hluky, které zplisobuji sama prasata (Zarecky, aj., 1979).

Vliv hluku na etologické projevy a uZitkovost prasat sledovali H 4 -
jek aj. (1979). Ze zaverld jejich prace vyplyva, Ze hluCnost stdjového
prostfedi se neprojevila na ukazatelich vykonnosti ani jatetné hmotnosti
prasat. Nedo$lo ani ke statisticky priikaznému poklesu p¥irtistk{i, ani ke
sniZeni pfijmu krmiva.

Jak uvedli Hauptman aj. (1972), jsou u hospodarskych zvirat
chovanych ve stdjich s nizkou hladinou akustického tlaku Zivotni pro-
jevy ovliviiovany jiZ pFi vzestupu hladiny akustického tlaku na 40 aZ
60 dB. Zvirata zneklidni a zkracuje se doba jejich odpocCinku, sniZuje se
pFfijem krmiva apod. Vysledkem téchto zmén je pak i nep¥Fiznivé ovliv-
néni uZitkovosti. Po urcité dob& adaptace si vSak zvifata na tuto hluc-
nost zvykaji.

Hladina akustického tlaku 65 dB jiZ vyvolavd u nékterych zvirat
podraZzdéni vegetativné hormondlniho systému; hladina akustického tla-
ku 70 dB se pfi delSim plisobeni u ¢&sti zvifat projevuje Skodlivé.

PfestoZe etologickd pozorovani ukézala na znaCnou adaptabilitu
prasat i k vy35im hladindm technologického hluku, je nutné z hlediska
Zivotntho prostfedi zvifat hlu¢nost déale nezvySovat (B&dhr, 1980;
Kluczek a Kluczek, 1980).
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METODA

Hluénost prostfedi je ovlivnéna predevsim charakterem provozu daného objek-
tu, momentalnimi éinnostmi ve stdji, chovdnim zvifat a také ventilaénim systémem.
Z tohoto oduvodu byly vybrany pro méfeni objekty, ve kterych je nejvétsi zdroj
hluku z vétraciho systému, tj. v pripadé, Ze ventilator je soucdasti stavby nebo je
uvniti objektu.

S ohledem na srovnatelnost vysledki byly zvoleny jedny z nejrozsifenéjsich
typu objektl, a to haly Bios. Méfeni byla provedena ve vykrmové hale pro 2 X 528
vykrmovych prasat, v dochovné pro 2 X 576 selat a v porodné pro 64 prasnic. Pro
vSechny tyto objekty plati: haly jsou dispozi¢né rozélenény na dva chovné prostory,
technologické vybaveni tvofi kompletni zafizeni pro suché krmeni.

Vétraci systém je podtlakovy, jednotkovy. Ziakladem je vidy pét stropnich
vétracich jednotek. VSechny vétraci jednotky je moZné ovladat bud automaticky,
pomoci ovladaciho panelu ventilace OPV 4 a teplomérné skiiné nebo ruéné. Pri
automatickém i ruénim ovladani je chod ventildtoru fizen pétistupfiovou regulaci.

Cerstvy vzduch se do haly piivadi neuzaviratelnymi hornimi $térbinami, v pii-
padé letniho vétrani dale spodnimi uzaviratelnymi S$térbinami, popripadé sklop-
nymi okny.

Vétraci jednotky v porodné a v dochovné jsou osazeny ventilatory SV 500
s maximalni vykonnosti 6700 m®.h-!, ve vykrmné jsou uzity ventilatory SV 710
s maximalni vykonnosti 12000 m3 . h-1.

Cerstvy vzduch se pfivadi do vykrmové haly v 1été kromé nasdvacimi S§tér-
binami navic i nucenym piivodem. U obou zadvefi haly jsou postaveny zdéné pii-
stie$ky. V kazdém pristfeSku (pro kaZzdou polovinu haly je jeden) je umistén ven-
tilator SV 710. Nasavany vzduch je vhanén do podzemniho vzduchotechnického
kanalu pod stiedovou chodbou. Z tohoto kandlu vystupuje vzduch dvanacti vzdu-
chotechnickymi vyustkami. Tento ventildtor bud ovlada obsluha ruéné, nebo je za-
pinan termostatem podle venkovni teploty (Uprava v podniku). Pludorysy a pfiéné
fezy jednotlivych objekti s vyznaenim meéficich mist jsou uvedeny na obr. 1 aZ 6.

Méteni byla provedena postupné v prazdné hale s vypnutym vétracim systé-
mem, v prazdné hale se zapnutym vétranim, v hale osazené zvifaty a s vypnutym
vétrdnim a v hale se zvifaty a s vétranim béZicim na maximdaln{ vykonnost.

Vliv vétraciho systému odlisné koncepce na hlu¢nost prostifedi byl ovérovan
v hale dochovny selat typu stavby RD Jesenik. Jednd se o panelovou stavbu se
znaénym rozponem (30 m), s uplatnénim technologie suchého krmeni.

Usporadani vétraciho systému je uvedeno na obr. 7 a 8. Obrazky ukazuji
jednak celkové rozélenéni vnitiniho prostoru objektu do ustajovacich-sekci, jednak
Tfefeni vétraciho systému a méfici mista.

Projekéni fefeni vétraciho systému vychazelo ze snahy vyuzit v danych pod-
minkach ventilatori s tyristorovou regulaci, vyvinutou VUSE Béchovice. Cely
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1. Pudorys s méricimi body ve vykrmové hale Bios — Plan view with the measuring
points in the Bios fattening house

100 zeMEDELSKA TECHNIKA — 1988



I e A
] . ]

170

[ 3700 3700
18490

2. Pri¢ny fez vykrmové haly Bios se zakreslenou vzduchotechnikou — Cross-section
through the Bios fattening house with the air conditioning system
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3. Pudorys porodny Bios s vyznad¢enim meétficich bodi — Plan view of the Bios

farrowing house with the indication of the measuring points
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4. Priény rez porodny Bios se vzduchotechnikou — Cross-section of the Bios

farrowing house with the air conditioning system
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5. Pudorys dochovny Bios s vyznadenim méficich bodi — Plan view of the Bios
piglet finishing house with 'the indication of the measuring points
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6. Pricny frez dochovny Bios se zakreslenou vzduchotechnikou — Cross-section

through the Bios piglet finishing house with the air conditioning system
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7. Pudorys s méficimi body v dochovné selat — hala RD Jesenik — Plan view
with the measuring points in the piglet finishing section — the RD Jesenik hall
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8. Priény rez dochovny selat v hale RD Jesenik se zakreslenou vzduchotechnikou
— Cross-section through the piglet finishing section in the RD Jesenik hall,
including the air-conditioning system

vétraci systém je koncipovan jako podtlakovy, s odsavanim vnitirniho zkazeného
vzduchu nad hreben strechy odsavacimi provoznimi jednotkami ¢. 2. Nasavani
vnitrniho stajového vzduchu do téchto jednotek, osazenych vzdy jednotlivé pro
kazdou sekci jednim ventilatorem APR 800 o maximalni vykonnosti 25000 m3. h-1
je reSeno centralnim vzduchovodem umisténym podélné v ose stavby u stifedo-
vého svétliku.

Cerstvy vzduch ma byt v letnim obdobi piivadén nasavacimi §térbinami v ob-
vodovych sténach stavby. Pro pripady extrémnich letnich teplot poéital projektiant
s otevienim oken.

Privod vzduchu v zimnim obdobi maji zajisfovat teplovzdusné jednotky ¢. 1
o vykonnosti 2100 m3 . h-1, se vzduchovody s plynule proménnym prufezem. Toto
reseni je predpokladem rovnomérného rozdéleni ohratého vzduchu v podélném
sméru objektu.

Mérici mista byla zvolena rovnomérné rozlozena v pudorysu objektu tak, aby
rozdil mezi naméienymi hodnotami nepiesahl 5 dB a aby vertikdlné odpovidala
zoné pobytu zvirat. Pouzit byl hlukomér SPM 110 z NDR, s uzitim vahového
filtru A pri c¢asové integraéni konstanté ,slowly“. Z namérenych hodnot byly
vypoéteny aritmetickym prumérovanim hladin primérné hladiny hluku podle
vztahu:

1 < ,
L=— Zl Li  /dB(A)/
iz

kde: L. — prumérna hladina hluku /dB(A)/
n  — celkovy poc¢et naméienych hladin /—/
L; — i-t4 naméfena hladina /—/
VYSLEDKY

V tab. I az IIl jsou shrnuty naméfené hodnoty hladin hluku v ha-
lach Bios pro ustdjeni prasat ve vykrmu, v porodné prasnic a v do-
chovné selat.

Sloupce A aZ D pro haly typu Bios znaci:

A — hala bez ustajenych zvifat, s vypnutym ventilacnim systémem,

B — hala bez ustdjenych zvifat, s ventilacnim systémem pracujicim
s maxim4lni vykonnosti,

; — hala s ustdjenymi zvifaty, s vypnutym ventila¢nim systémem,

D — hala s ustdjenymi zvifaty, s ventilatnim systémem pracujicim
s maximalni vykonnosti.
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1. Hodnoty hladin hluku namérené ve vykmné — hala Bios — The values of noise
levels measured in the fattening house — the Bios hall

L4 (dB[A])
Misto méfeni = =

A B | c ’ D

1 i 37 ' 7 | 68 | 73

2 i 35 70 | 72 ; 74

3 33 | 70 | 70 | 73

4 30 | 69 | 70 | 72

5 | 30 69 1 72 : 70

6 t 38 75 | 72 : 77

i 36 74 ; 73 s 76

8 } 34 73 | 73 | 78

9 | EON 72 | " 76

10 | 31 1 71 ‘ 72 q 75

11 5 34 72 ‘ 68 ’ 74

12 ; 32 ‘ 72 ‘1 72 i 73

13 | 30 ? 71 l 70 72

14 | 30 70 | 68 | 74

15 { 29 69 | 68 | 76
Priimér : 32,6 71,2 } 70,8 ! 74,2

L 4 — hladina zvuku pfi pouZiti vahového filtru A (dB[A])

Hodnoty naméfené v hale RD Jesenik pro odchov selat jsou uvede-
ny v tab. IV.

Sloupce A aZ H pro halu typu RD Jesenik znaci:

A — hala bez ustajenych zvifat, s vypnutym ventilatnim systémem,

B — hala bez ustdjenych zvifat, s odsdvaci ventilatni jednotkou ¢. 2
zapnutou na maximalni vykonnost, s vypnutou pFivodni ventila¢ni
jednotkou €. 1,

C — hala bez ustdjenych zvifat, s vypnutou odsévaci ventilaéni jed-
notkou €. 2, s pfivodni ventilatni jednotkou €. 1 zapnutou na ma-
ximum vykonnosti,

D — hala bez ustdjenych zvifat, s pFivodni jednotkou €. 1 i odsévaci
jednotkou €. 2 zapnutymi na maximélni vykonnost,

E — hala s ustdjenymi zvifaty, vzduchotechnika vypnuta,

F — hala s ustdjenymi zvifaty, po vstupu cizi osoby (rusivy vliv), vzdu-
chotechnika vypnuta,

G — hala s ustdjenymi zviFaty, odsédvaci ventilatni jednotka ¢. 2 na
maximalni vykonnost,

H — hala s ustdjenymi zvifaty, s pFivodni jednotkou €. 1 i s odsévaci
jednotkou ¢&. 2 zapnutymi na maximaélni vykonnost.
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II. Hodnoty hladin hluku nameérené v porodné prasnic — hala Bios — The values
of noise levels measured in the farrowing house — the Bios hall

“ L. (dB[A])

i Misto méreni . S < : . R

: A B & D

[ . ST e —— =on R

' 1 34 | 73 54 72
2 34 72 ‘ 56 ‘ 72
3 35 70 58 70
4 33 69 . 54 | 70
5 35 69 5 54 69
6 38 77 56 76
7 33 ‘ 73 ‘ 56 ‘ 78
8 35 f 73 } 60 , 78
9 34 | 71 54 , 75
10 34 ‘ 72 56 76
11 38 69 54 72
12 32 i 70 ‘ 58 72
13 | 35 | 70 i 54 | 72
14 35 ' 73 ! 56 70
15 36 _ 72 - 56 72

Pramér 347 | 71,5 ' 55,7 72,9
DISKUSE

Méfeni v halach typu Bios prokazala ve vSech pfipadech vyrazny
vliv ventilaénich zafizeni umisténgych uvnitf objektu (stropni ventilacni
jednotky) na hlu¢nost prostfedi. Z priimérného klidového stavu 32,6 aZ
35,1 dB(A) pro prazdny objekt bez zvirat pfi vypnuté ventilaci vzrostla
primérna hladina hluku po zapnuti maxim4lni vykonnosti ventilace aZ
na uroveil 64,3 az 71,5 dB(A).

Zvirata sama zplsobovala svymi Zivotnimi projevy hluCnost roz-
dilnou. Nejniz3i primérnd hlucnost byla naméfena v porodné prasnic
— 55,7 dB(A), o néco vyssi v dochovné selat — 57,3 dB(A). Nejvyssi
hluk zplisobovala prasata ve vykrmové hale — 70,8 dB(A).

PFi ventilaci zapnuté na maximum se hlucCnost déale zvySila. V po-
1odné pak dosahovala primérna hlucnost 72,9 dB(A), v dochovné
65,6 dB(A) a v hale vykrmu 74,2 dB(A).

Z meéfeni je patrny vliv ventilacniho systému na hlucnost. Nejvyraz-
. D&ji se projevila ¢innost ventilatorii v porodné prasnic. Vysoké& hladina
hluku byla zplisobena pfedevSim 3patnym technickym stavem ventildtort
a Zaluzii.

V hale dochovny typu RD Jesenik byla zjiSténa pomérné znacCna
hlu€nost jiZ v prdzdné sekci bez zviFat, pfi vypnuté ventilaci c¢inila
59,2 dB(A). Je to zpflisobeno pfedevdim pronikdnim hluku ze soused-
nich sekci obsazenych zvifaty, tedy Spatnymi zvukové izola&nimi vlast-
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III. Hodnoty hladin hluku nameérené v dochovné selat — hala Bios — The values

of noise levels measured in the piglet finishing section of the Bios hall

L (dB[A])
Misto. méfeni I TS UL U A
A i B . o D
1 3 35 i 64 i 58 64
2 34 63 ; 56 64
3 : 35 64 | 60 64
4 ‘ 34 64 ‘ 56 65
5 1 34 63 56 63
6 1 36 3 65 58 68
7 | 36 1 65 | 60 74
8 [ 36 | 68 ? 56 69
9 , 36 } 66 ‘ 60 68
10 ‘ 36 i 63 56 66
11 | 34 | 64 | 58 | 64
12 ' 35 : 65 ‘ 56 l 64
13 | 36 ‘ 64 | 56 ! 63
14 { 36 , 63 ‘ 54 ; 64
15 1 36 ! 63 . 60 | 63
Primér B 64,3 ! 5713 | 65,5

IV. Hodnoty hladin hluku nameérené v dochovné selat — hala RD Jesenik — The

;lraﬁxes of noise levels measured in the piglet finishing section — the RD Jesenik
a
L (dB[A)])
Misto méreni
A | B ‘ C i [ 3 | F | G | H
1 62 ] 66 | 685 | 69 | 60 | 76 | 69 | 72
2 |61 | 7 ' 69 | 73 64 | 71 2 | ™
3 60 | 675 | 685 | Tl 70 | 76 7 | 713
4 6 64 Tl ’ 7 58 77 66 | 73
5 60:| 61 | T | 72 64 77 68 74
6 58 | 66 7 | 7 64 | 78 | 68 | 73
7 58 |'6s | 15| 5] 64 |74 e |
8 58 | 65 ‘ 75 81 | 68 | 76 66 | 8
9 | 56 | 65| 735 | 75 64 76 66 74 i
Primér " 59,2 | 66,3 J 71,1 : 73,1 i 629 | 764 | 67,9 | 74,1 j
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nostmi pricnych stén oddélujicich jednotlivé sekce. Na zvySeni hladiny
hluku se podili i Sifeni hluku od ostatnich ventilatori centralnim vzdu-
chovodem vedenym v ose objektu vSemi sekcemi.

V této dochovné byl sledovan vzrist hlucnosti pfi postupném zapi-
nani odsdvaciho ventilatoru vétraci jednotky ¢. 2 na 66,3 dB(A), zimni
pfivodni jednotky ¢. 1 na 71,1 dB(A) a obou jednotek soucasn& na
73,1 dB(A). Vliv chodu zimn{ pFivodni jednotky se projevil velmi vyraz-
né, i pres pomeérné nizsi vykonnost, neZz ma odsavaci ventila¢ni jednot-
ka. Je to zplsobeno pfedevSim prfimym umisténim ventildtoru v ustajo-
vaci sekci.

Ustajena zvifata se pri norm&lnim provozu na zvy$eni hlu¢nosti ne-
podilela pFili§ vyrazné. Méfenim v sekci obsazené zvifaty pii vypnutém
vétrani byla zjiSténa primérna hluc¢nost 62,9 dB(A), ale po vstupu cizi
osoby zvifata zneklidnéla a selata sama zpusobila nejvy$s$i primeérnou
hlucnost zméfenou v tomto objektu 76,4 dB(A). Meéfeni v dochovné
s ustajenymi selaty pfi zapnutém vétradni potvrdilo, Ze hluk zptlisobo-
vany odsévaci jednotkou ¢. 2 neni pfili§ vysoky [67,8 dB(A)], ale ruSivy
je zejména hluk zplisobovany pfFivodni vétraci teplovzdu$nou jednotkou
¢.1[74,1 dB(A)].

Ze srovnani nameérenych hodnot s tdaji doporuovanymi v literatufe
(Hauptman, 1972) je patrné, Ze doporucované piipustné hranice
hlu¢nosti 70 dB je dosahovdno napf. ve vykrmneé jiZz hlukem produkova-
nym zvifaty samymi a hluk zplisobovany vétracim zafizenim tuto hranici
pfekracuje.

Nejvyssi pripustnd hladina hluku na pracovisSti pro osmihodinovou
pracovni dobu se stanovi podle VyhlaSky o ochrané& zdravi pfed ne-
pFiznivymi G¢inky hluku a vibraci ¢. 13/1977 Sb. souétem zdkladni hla-
diny hluku L,; = 85 dB(A) a korekci na druh vykondvané c¢innosti. Préa-
ci oSetfovatelli v porodné prasnic je moZno hodnotit jako préaci fyzickou,
naroc¢nou na piesnost a soustifedéni, vyZadujici obCasné sledovani a kon-
trolu sluchem s korekci —5 dB(A]). Prace oSetfovateld v dochovné a vy-
krmné prasat méa charakter fyzické prdce bez ndrokd na duSevni sou-
stfedéni, sledovani a kontrolu sluchem a dorozumivani Fe¢i (rozhodujici
je ochrana sluchu) s nulovou korekci. Hluk produkovany zvifaty lze
hodnotit jako hluk technologicky, nezbytny pro provoz.

Vzhledem k tomu, Ze pro hluk zplisobovany nevyrobnim zafizenim,
napf. vétracim a vyhfivacim, je podle uvedené vyhlasky korekce na druh
¢innosti nahrazovdna korekci —15 dB(A), bude nejvy38i pfipustnd hla-
dina hluku 70 dB(A). Tato hladina byla ve sledovanych objektech pfekro-
¢ena c¢innosti v&traciho systému ve vykrmové hale Bios [71,2 dB(A)]
i v porodné Bios [71,5 dB(A)] a v pfipadé zimni teplovzdudné jednotky
[(71,1 dB(A)] i pfi soucasném odsavani [74,1 dB(A)] v hale RD Je-
. senik.

ZAVER

Provedend meéfeni ukazuji primérné hodnoty hladin hluku (A) ve
vyrobnich objektech b&Znych farem chovu prasat. Vysledky ukézaly, Ze
znacénou hlu¢nost zplsobuji predev8im ventilatory umisténé p¥imo v sek-
ci ustadjenych zvifat. Prokazala to méfeni v haldch Bios a velmi zfejmé
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je tato skute¢nost i z méFeni v hale RD Jesenik, kde vétraci jednotka
¢. 1, umisténad pfimo v ustajovaci sekci, velmi vyrazné& zvysila hlu€nost
v objektu, zatimco odsévaci jednotka €. 2, umisténd v oddéleném pod-
stfe$nfm prostoru (viz obr. 7 a 8), se na zvy3eni hlu¢nosti pfili¥§ nepro-
jevila, pfestoZe m4 mnohonédsobné vy3si vykonnost.

Tuto skutefnost je tfeba doporulit ke zvaZeni jiZ pFi zpracovani
projektu vétraciho systému. Dédle je tfeba uZ v obdobi zpracovéani pro-
jektu nezapominat na to, aby pFi¢ky navrhované mezi jednotlivymi
sekcemi mély i dobré zvukové izola¢ni vlastnosti, aby zabraiiovaly pro-
nikdni hluku mezi jednotlivymi sekcemi. Velmi vyrazné je to patrné
2 vysledkli mé&feni v hale dochovny typu RD Jesenik. Klid zviFat je nej-
vic ruSen napf. pfi zdkrocich na zvifatech, pfi naskladiiovani a vysklad-
fiovani zvifat, p¥i opravdch technologického vybaveni apod. Doba, po
kterou jsou zvifata rulena, pak podle zku$enosti trvd i n&kolik hodin,
coZ nepilisobi dobfe na provoz ani v okolnich sekcich zviFat.

Vzhledem k tomu, Ze velmi Zastym a znatnym zdrojem hluénosti by-
vaji Spatné udrZované ventilatory, nenamazana loZiska, uvoln&né a ne-
sefizené Zaluzie, event. dal3i prvky vétraciho systému, 1ze doporuéit, aby
byly dodrZovédny pravidelné GdrZby, coZ pfispé&je k lepSi situaci nejen
v této oblasti tvorby stdjového prost¥edi.
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B cratbe 0606liEeHbl pe3ynbTaThl M3MEPEHWI lWyMa B CBMHOBOAYECKHMX oObekTax. Pasnu-
YaloT WYM OT BEHTUNAUWOHHOW CHUCTEMbl U OT GHONPOABNEHWH XMUBOTHBIX B HECKONbKMUX
TUNax CBUHOMEPM ANS MaTOYHOW KaTeropuu CBUHEMN.
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KIC, P. (University of Agriculture, Praha): The Noise in the Environment of
Piggeries. Zeméd. Techn., 34, 1988 (3) : 99-109.

The results of measurements of the noise in the environment of piggeries are
summarized in this paper. Distinction is drawn between the noise caused by the
ventilation system and the noise caused by the life manifestations of the animals
in several types of housing premises for the main categories of pigs.

noise measurement; ventilation system; life manifestations of pigs
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Ve dnech 30. kvétna—3. ¢ervna 1988 se bude pod patronaci Mezina-
rodni spole¢nosti pro cerealni védu a technologii konat

MEZINARODNI KONGRES O CHLEBU A OBILI

Mistem konani kongresu bude Kongresova hala v Lausanne ve Svy-
carsku. Program Kkongresu zahrnuje védecky program, technickou vysta-
vu, odborné exkurze a kulturni a spoleéensky program. Pied kongresem,
ve dnech 26.—27. kvétna, se uskuteéni sympozium o ¢iroku a prosu.

Kongresova jednani budou simultanné tlumocena do jednacich jazyku
kongresu (angli¢tina, francouzstina, némeéina a rustina).

Registraéni poplatek pro jednoho uéastnika ¢ini SFr 500,—, pro dopro-
vod SFr 100,—, jednodenni SFr 200,—.

Védecky program kongresu zahrnuje jednani ve tfech paralelnich sek-
cich a poster program, v némzZ bude prezentovana velka ¢ast prispévku.
Program kongresu:

30. 5. Slavnostni zahajeni kongresu
Sekce: Reologie; VyuzZiti poéita¢u; Prumyslové zpracovani cerealii

31. 5. Sekce: Vyziva I, Nové metody Slechténi; Mlynarstvi; Vyziva II;
Péstovani ceredlii; Biotechnologie

1. 6. Sekce: Ochrana zasob; Extruze; Ostatni cerealie; Poéitace v labo-
ratorni technice; Elektroforéza; Rezidua; Hygiena a sanitace

2. 6. Sekce: Skladovani; Pekarenska technologie; PSenice durum a tés-
toviny; Porostlost; Pekarenské stroje; Vyroba té&stovin z ruznych
surovin

3. 6. Sekce: Krmivafstvi; Trvanlivé peéivo; Svétovy obchod obilim
Zavér kongresu

Zadadme autory, aby své piispévky do védeckého programu prihla-
Sovali primo u predsedy vyboru pro védecky program Dr. Wernera
Saurera (FAP Reckenholz, Postfach, CH-8036 Ziirich) a nazvy pri-
spévkl oznamili také narodnimu delegatovi CSSR v ICC ing. Jifimu
Holasovi, CSc., Vyzkumny ustav mlynského a pekarenského pri-
myslu, Na Pankraci 30, 140 04 Praha 4.




AKTUALITY

ZAVADENI ROBOTU DO ZEMEDELSKE PRVOVYROBY

V blizké budoucnosti zaujmou roboty v ndrodnim hospodéafstvi pred-
ni misto pfi zvySovani produktivity a kvality prdce a pri zefektiviio-
vani vyroby. Rozvoj priimyslovych automatizovanych vyrobnich systémi,
v nichZ zaujimaji vyznamné misto roboty, vede k Gvahdm, Ze v prvnich
desetiletich po roce 2000 bude v technicky vyspé&lych zemich pot¥eba
jen asi 10 % soucasného poc¢tu pracovnikii k tomu, aby uspokojili viech-
ny béZné potfeby spolecnosti.

Zemédeélstvi patfi mezi odvétvi, v nichZ je robotizace teprve v za-
Catcich. Zvl4sté vyuZiti robotl v zemédélské prvovyrobé je ve stadiu vy-
zkumu a ovéfovani.

Pro posuzovani drovné robotizace v riznych zemich je problémem
jednotnost ve vykladu pojmu robot. V mnoha pfipadech je této nejednot-
nosti zneuZivano z obchodnich i jinych divodd, kdy oznaceni robot je
pfisuzovdno i jednoduchym manipuladnim zafizenim. Tak napf. podle
tidajii z NDR bylo v této zemi dosaZeno v poslednich letech vysokého
stupné nasazeni robotdi (faddové v desitkach tisic), pfiCemZ za robot se
udajné povaZuje kaZdé automatizaCni zafizeni, které uspofi jednoho pra-
covnika. Je zfejmé, Ze udaje o druzich a poctech robotl v rtznych ze-
mich bez pfevodu na jednotnou zdkladnu nelze porovnévat.

V odborné literatufe jsou roboty Casto charakterizovany jako progra-
movatelné automatické systémy zahrnujici mechanickou a Fidici cast.
Neéktefi autofi uvadéji, Ze charakteristickou vlastnosti primyslovych ro-
botd je jejich univerzdlnost a moZnost programovat jejich ¢innost. PFi de-
finovani pojmu robot je ovSem takova specifikace nedostacujici — napf¥.
v riznych vyrobnich procesech funguji automatizaéni zafizeni s pevnym
pracovnim cyklem (pouZivand napf. pro rtizné mezioperacni ¢innosti),
naprogramovana meénitelnou soustavou mechanickych zaraZek, které ne-
lze povaZovat za roboty. V definici pojmu robot by vzhledem k tomu bylo
nutné uvést pruzné programovatelny ridici systém, tj. systém s vyuZitim
pocitate. Naopak pro robot, ktery bude pouZivdn nap¥. v zemé&dé&lské
prvovyrobg, univerzalnost v mnoha pfipadech nepfichdzi v dvahu (robot
specializovany na trhani ovoce, na tfidéni plodd, dojici robot ap.). V ram-
ci projektu Statniho cilového programu A 05 je priimyslovy robot defino-
van jako automaticky stroj obsahujici manipuldtor s dvéma a vice po-
hybovymi osami a programovatelny fidici systém na uskute&iiovani po-
" hybovych a Fidicich funkci ve vyrobnim procesu, které nahrazuj{ analo-
gické funkce Clovéka pFi premistovani vyrobnich pfedmé&tld nebo techno-
logického prisluSenstvi. MiiZe byt bud univerzalni nebo Géelovy. Do pojmu
primyslovy robot se v tomto projektu zahrnuje i pojem manipulétor.

Uvedeny vyklad vS8ak dostate¢né neumoZiiuje postihnout rozdil mezi
roboty a jinymi automatiza¢nimi zafizenimi prévé proto, Ze za roboty po-
vaZuje i manipulatory. Oznaceni robot tedy zdiiraziiuje, Ze jde o zafFizeni
sloZitéj8i, neZ je manipuldtor; je zejména vhodné pro zafizeni Fizenéa
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pocitadem. V tomto smyslu byly definovany pojmy automatické zarizeni
s pevngm pracovnim cyklem (manipuldtor) a robot, uvedeny v termi-
nologickém slovnicku.

OBECNE O ROBOTIZACI

Zatimco robotizace nabird ve svété zna¢né tempo v priamyslovych
odvétvich v Cele s automobilovym primyslem, aplikace robotl v zemé-
délstvi jsou zatim ojediné&lé. Priimyslové roboty maji tyto hlavni oblasti
pouZiti: mezioperatni manipulace s vyrobky, manipulace s nastroji — vy-
konéavéni technologickych operaci, montaZni préce, jiné aplikace. V po-
sledni dobé& jsou vyvijena a pouZivédna specidlni zafizeni — roboty, které
by umo2nily vykonat napf. opravy v aktivni zoné jadernych elektraren,
s ¢imZ se v dobé staveb téchto star$ich reaktorf, které nyni takovou opra-
vu potfebuji, zfejmé& ani nepoclitalo. ProtoZe se jednd o velmi narocné
podminky, vyuZivd se ke konstrukci téch nejnovéjsich poznatki. Je ne-
zbytné reSit elektronické vidéni i daldi neobvykl4 Cidla a pracovni né-
stroje. Takovy robot musi byt feSen pro pohyb tfirozmérnym prosto-
rem, protoZe vstup do reaktoru je moZny bud potrubim, nebo otvorem
pro palivové ¢lanky. Robot je proto konstruovan jako mnohoclankovy had
s Fizenym natdenim v3ech ¢lanké. Jsou uZivdny nejnovéj$i prvky
elektroniky i pohonnych jednotek.

Jiny vysoce vyspély robot byl vyuZit k prohlidce a filmovéni i vnitfku
ztroskotané lodi Titanic v hloubce asi 4000 m pod hladinou mofe, tj.
pod tlakem cca 40 MPa. Pfitom musel byt schopen vyhnout se i neceka-
nym pFekdZkdm. Zde uZ se nejednd jen o ndhradu lidské ruky, ale o na-
hradu celého ¢lovéka — potapéce, ktery by ani neunesl a nestacil ovladat
takové mnoZstvi pFistrojli, kamery a reflektory jako tento robot.

PredevSim demonstra¢ni charakter mé&l mimoFdadné sloZity robot na
svétové vystavé v japonském mésté Cukuba v roce 1985. Tento robot
byl dokonce funkéni napodobeninou ¢lovéka hrajiciho na kldvesovy na-
stroj (varhany). Mé&l jemné ovladatelné v3echny prsty rukou a jeho nohy
meély schopnost ovlddat peddly. Televizni kamerou v hlavé snimal noty
a byl schopen zahrét i sloZit&j3f skladby ,z listu®. Zprdvy o tom probghly
veSkerym dennim tiskem i populdrnimi ¢asopisy. Ponékud méné povSim-
nuto v3ak zlistalo konstatovani, Ze tohoto robota ¥idily 32 pocitace, které
i pFi 8pickové japonské miniaturizaci vyplnily velkou mistnost v zdkulisi.
Byla to souhrnnd demonstrace mozZnosti soucasné japonské robotiky
i elektroniky. Byla zdénlivé bezifelnd, oviem odbornik mohl pozorovat
viechny problémy, které byly pro tdcely této ukéazky vyfeSeny a které
proto ziejm& budou v blizké budoucnosti vyuZity v technické praxi.

RIDICT SYSTEMY ROBOTU

S rozvojem aplikaci robotli podstatné rostou i ndroky na jejich Fi-
dici systémy. Dodnes sice je3t& existuji a Gsp&$né funguji jednodussi ma-
nipuldtory s pevnym pracovnim cyklem, kter§ byvd naprogramovan sou-
stavou mechanickych naraZek, ale budoucnost pat¥i Fidicim poé&itatiim
a mikropoéitatiim. Ty se v soutasnosti vyuZivaji pfedeviim pro sloZit&jsi
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tkoly, ale brzy se zfejmé& budou nasazovat i k pomérné jednoduchym ma-
nipulac¢nim zarizenim. Divod je prosty: zména programu v pocitaci je
snadnéjsi a rychlejSi neZz mechanické serizovani, coZ otvird cestu pruz-
nému Fizeni vyroby.

Pohyby robota se programuji podobné jako u numericky fizenych
obrébécich strojii v urcCité soufadné soustavé a za pomoci specidlniho
programovaciho jazyka. Druhy zptisob je moZnost nauéit robota prislus-
nou operaci. UZiva se to jen u sloZitéjSich robotii, nejcastéji pro bodové
svarovani a pro strikani barev. Robot se pfepne do reZimu, pfi némzZ jeho
rameno neklade priliS velky odpor (nékdy na to robot ma i zvlastni pred-
vadéci rameno) a zkuSeny pracovnik udéla s ramenem robota ty tkony,
které by pak mél pfi praci vykonavat. Ridici pocita¢ si pohyby ramena
pfesné zaznamenava a po jediném predvedeni je schopen robota Fidit tak,
Ze predvedené operace presné opakuje. Existuje i moZnost, Ze pFi pred-
vadéni se robotu vyznaci body, kterych musi dosahnout (napf. pri bodo-
vém svarovani), a pocCitaC optimalizuje pohyb robota mezi témito body.
Robot pak vykonava praci podstatné rychleji nez zrué¢ny pracovnik.

Je nutné si uvédomit, Ze robotizace neni cilem, ale pouze jednim
z prostfedk® automatizace, zatimco skute¢nym cilem automatizace obec-
né je predevdim zefektivnéni vyroby (popfipadé dal$i vyznamné efekty,
jako je odstranéni nezdravé, naméahavé a monotonni prace, nizsi znecis-
tovani apod.). PfedevSim témito efekty je nutné hodnotit pfinos ze za-
vadéni automatizace obecné, vCetné robotizace.

PREDPOKLADY VYUZITI ROBOTU V ZEMEDELSKE PRVOVYROBE

Roboty pouZivané pro pramyslové tcely jsou podle vztahu k okol-
nimu prostoru v podstaté dvojiho druhu:

— Roboty s pevnym nebo s dynamicky pridélovanym programem.
Robot vykonava stédle stejné ukony, resp. pracovni operace. Zadani Cin-
nosti je uskuteciiovdno napf. vloZenim hotového programu (diive sesta-
veného, odladéného a napf. zaznamenaného na néjaké pamétové meé-
dium), nebo je program vytvafen tak, Ze pracovnik provede celou pra-
covni ¢innost tim, Ze ru¢né vede pracovni organ robota. Tyto ukony si
robot uloZi do pameéti a potom je sdm neustale opakuje (ucici se robot).

— Roboty s programem, ktery respektuje zmény okoli, tzn., Ze cilo-
vé ukony, popf. pohyby, které ma vykonat, nejsou provddény napf. po
stejnych drahéach, ale nékteré z nich je nutno délat pokazdé jinak. Tento
systém pracuje vétSinou s TV kamerou jako snimacCem pracovniho prosto-
ru (vyhodnoceni obrazu, pfedméty na ném, jejich tvar, poloha, rozmeéry
atd.). V jednodusSich pripadech je mozné pouZit i snimacli pracovniho
prostoru nebo Castéji pracovniho predmeétu, pracujicich na jinych prin-
cipech (napf. ultrazvukové a svételné — nejCastéji infraCervena oblast
spektra). Tyto dva druhy snimacl budou pfevazné pouZity pro urcovani
vzdéalenosti, resp. prfitomnosti pfedmeétt.

Z tohoto v podstat& hrubého rozd&leni robotd podle ,inteligence”
a na zakladé rozboru Cinnosti a moZnosti jejich nasazeni v pramyslu
a v zemédeélstvi vyplyva:

— Pro primyslové aplikace se budou pfevazné pouZivat roboty prvni
skupiny — primyslova vyroba mé charakter sériové vyroby, pfi niZ se
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podle aplikace robotii veSkeré tikony neustale po dlouhou dobu opakuji.
Konstrukce vyrabé&nych priimyslovych robotii je témto podminkdm také
plné pfizplsobena. Pro zemé&dé&lskou prvovyrobu bude obtiZné, i s ohle-
dem na pisobici prostfedi, nalézt pro primyslové roboty tohoto typu
uplatnéni. JestliZe je v zemé&dé&lské prvovyrob& bude moZné aplikovat,
bude nutné je specidlné pro poZadované ucely vyvinout nebo primyslo-
vé typy patFi¢né upravit.

— Jak z pFedchoziho textu vyplyvé4, opacné situace je s aplikacemi
robotdi druhé skupiny. Pokud budou vyvijeny roboty pro zemédélskou
prvovyrobu, bude muset byt vé&t§ina z nich FeSena podle druhé skupiny,
tj. se snima¢em nebo snimaci pracovniho prostoru nebo pracovniho pied-
métu. Primyslové roboty této skupiny bude pravdépodobné moZné pro
zemédé&lskou prvovyrobu vyuZit v ur€itych pfipadech a po uréitych kon-
strukénich tpravach. Sir$i nasazeni robotd v zem&d&lské prvovyrob& bu-
de moZno ocekévat aZ v obdobi Sirokého rozmachu adaptivnich robotd.

Obecné 1ze Fici, Ze rozhodovani o nasazeni robotli v zemé&délstvi bude
pfedevSim otdzkou ekonomickou, nikoliv jenom technickou (v soufasné
dobé& i do budoucna). Vzhledem k tomu je pochopitelné, Ze roboty v ze-
médélstvi nachézeji nejdfive uplatnéni mimo zemé&d&lskou prvovyrobu
(opravny STS zabyvajici se sériovymi opravami zemé&dé&lské techniky
a renovacemi dil,, sklady zemé&dé&lskych produkti a podobné provozy
s priimyslovym charakterem).

Priklad FeSeni robota pro sklizeni plodi

Vzhledem Kk tomu, Ze robot pf¥i sklizni plodd pracuje s proménnym
prostorem, musi byt pouZit systém podle druhé skupiny, tj. s TV kamerou
jako hlavnim snimacdem. KaZdy strom nebo kef je jiny, ma jiny tvar ko-
runy, velikost atd. a plody riizn& umisténé. Z pozice (z pohledu) robota
budou ¢asto plody zakryté vétvemi nebo listim. Je zFejmé, Ze orientace
a rizeni ¢innosti robota v takovémto pFipadé nebude zdaleka snadnou
zdleZitosti. U né&kterych plodi bude muset byt rozliSen nejen tvar, ale
i umisténi stopky. Chapadla (vlastni pracovni orgén robota) budou mu-
set byt vybavena nejen mé&kkou vystelkou, ale i taktilnimi snimacCi —
zabezpeleni citlivého uchopeni mékkych plodd rtiznych tvarii a veli-
kosti. Vlastni Cinnost sklizné jednoho plodu se da popsat zhruba takto:

— vyhledani plodu na stromu nebo na kefi, tj. sejmuti obrazu da-
ného prostoru a urceni polohy, tvaru, velikosti a umisténi stopky plodu;

— na zékladé predchoziho vyhodnoceni obrazu a pfedevSim soufad-
nic polohy plodu je nutné vypocitat optimalni drahu pohybu pracovnich
orgéni robota, a tim i jeho jednotlivych ramen;

— vydéavani ¢asové posloupnosti p¥ikazli k pohybu jednotlivych di-
i (motory pro pohon) robota, pfemist&ni pracovniho orgdnu robota
k plodu, uchopeni plodu a jeho oddé&leni;

— uréeni drahy pracovniho orgdnu robota s plodem z porostii do
ukladaciho zafizeni (klece nebo pifepravky na vletném voze);

— uloZeni plodu, tj. uvoln&ni (rozevieni) pracovnich orgdnii — cha-
padla;

— né4vrat robota do vychozi polohy — opakovéani tkoni.

JiZ i z velice hrubého popisu &innosti robota je zFejmé, Ze jeji Fe3e-
ni i FeSeni podobnych pfFipadii nebude jednoduchou technickou zéle-
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Zrtosti, zejména pocCitaCové zpracovani obrazu v tfirozmérném prostoru.
Uvadi se, Ze pro tyto ucCely bude zapotfebi pouZit 32bitové mikropodita-
Cové systémy, a to zejména proto, aby celkovy Cas pro sklizeii jed-
noho plodu byl pFijatelny, tj. aby plod byl nalezen do 0,5 sekundy a ucho-
pen do 10 sekund.

Orientaéni sestava robota

— Mechanickéa ¢ast robota musi mit vice stupfii volnosti (zpravidla
p&t aZ osm) umoZiiujici pohyb mechanickych dild, tj. jednotlivfch ra-
men tak, aby se pracovni orgdn mohl pohybovat prostorem — napf. ko-
runy stromu (mezi vétvemi) — bez nebezpeci, Ze ji poSkodi. Z toho vy-
plyva, Ze musi byt pouZit zdkladni, minim&lné dvouramenny kloubovy
mechanismus a zapésti se dvéma stupni volnosti, na kterém je umistén
vlastni pracovni orgdn (vyménny, konstruovany podle potfeby — poZa-
dované c¢innosti). Tento kloubovy mechanismus je otofné uloZen na za-
kladn& robota. Robot jako celek je pak umistén bud na vlastnim pod-
vozku (s vlastnim pohonem pojezdu nebo taZeném napf. traktorem), nebo
miiZe byt upevnén pFimo na traktor, pravdépodobné vpifedu, aby opera-
tor a traktorista v jedné osob& mohl pohodlné sledovat jeho ¢innost
a délat potFebné zasahy.

— Pohon, tj. veSkeré pohyby mechanismu robota, budou zajistovat
elekirické, popfipadé hydraulické motory. Potfebnou energii jak pro
silovou C&st robota (motory), tak i pro ¢ast ridici budou zajiStovat gene-
ratory, nejpravdépodobnéji generdtory pohdn&né motorem taZného pro-
stfedku, event. vlastnim motorem.

— Robot, ktery se fidi informacemi z okoli, musi byt vybaven po-
tfebnym poctem snimacl. V daném pfipad& bude hlavnim snimacem TV
kamera, popf. mérFice vzdalenosti, ddle pak taktilni (dotekové) snimace,
event. dal$i. Kamery pro sniméni obrazu prostoru budou muset byt prav-
dépodobné& dvé. Jedna pro sniméani celého (vymezeného) pracovniho pro-
storu pro urCovéni polohy plodi a okamZité polohy uklddactiho zafizeni.
Druhd kamera by méla byt umisténa na poslednim dile ramene robota
(na zépésti) a méla by snimat prostor bezprostfedn& pifed pracovnim
orgdnem — urcovéani vzdjemné polohy plodu a pracovnich orgénti. Prav-
d&podobné budou zapotiebi daldi taktilni snimade na ,t8le“ robota, zajis-
tujici bezpe&nost provozu (proti trazfim obsluhy, po3kozeni vegetace
a okolni techniky).

— Ridicf systém bude muset byt vybaven mimofadn& rychlym pod&i-
tatem, schopnym zpracovavat informace ze v8ech snimacli a zejména
rychle vyhodnocovat kamerami snimané scény. Vyhodnocované infor-
mace ze v3ech snimadf okoli a okamZité polohy mechanismu (ramen ne-
. bo motorii) robota slouZi jako vstupni tdaje fidiciho poé&itade, ktery na
jejich zéklad& a na zaklad& vloZeného programu uréuje formou piikazi
jednotlivym ak&nim &lentim (motortim) daldi ¢innost.

Roboty FeSené pro tyto a podobné ¢innosti, tj. pro €innosti, pfi nichZ
se systém mus{ neustdle pFizpfisobovat vn&j$im zm&ndm, musi tedy byt
vybaveny snima&i obrazu a rychlym pocitaovym systémem s dosta-
teCnou kapacitou paméti, schopnym rychle zpracovivat znané mnoZstvi
Gidaji. Takovy robot bude zna&né& sloZit§ a drahy. V této podob& budou
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roboty v zemé&délské prvovyrobg nejvice aplikovany. Klasicky priimyslovy
robot bez vy$3i inteligence mé v zemédélstvi jen pomé&rné malé uplatnéni
(sklady, nékteré provozy STS a OZS, event. pFidruZzend vyroba s cha-
rakterem sériové vyroby.

Podle moZnosti robotizace 1ze sektor zemédélstvi rozdélit zhruba na
dvé oblasti:

— oblast uplatnéni manipulatori a primyslovych robotd (napf.
opravny zemeédélskych strojd, dilny STS vyrabéjici zemédélskou tech-
niku, skladova hospodéfstvi), resp. robotd s pevnym programem, tj. opa-
kujici stéle stejné naprogramované tkony;

— oblast zemédélské prvovyroby, tj. oblast s ménicimi se vyrobnimi
podminkami, kde mohou pracovat prevadZné jen roboty schopné reagovat
na proménlivé okoli.

Rozdil mezi roboty pouZitelnymi v prvni a druhé oblasti spoCiva
pfedeviim v tom, Ze pro prvni oblast postaci stroze programovatelné
roboty a manipuléatory, zatimco v oblasti zemé&délské prvovyroby se uplat-
ni pfevdZné adaptivni roboty, schopné reagovat na proménlivost polohy,
tvaru i kvality pracovniho prfedmétu, popf. na proménlivost terénu a pa-
rametri prostFedi. Jejich vyvoj je technicky velmi naroc¢ny.

ROBOTY V ZEMEDELSKE PRVOVYROBE

Mezi nejperspektivnéjsi oblasti robotizace v zemeé&délské prvovyrobé
patii sklizefi vybranych druh@i stolniho ovoce (jablka, citrusy, hrozny),
hroznové vino uréené k vyrob& $pic¢kovych vin, sklizeti nékterych néaroc-
néjsich druhl zeleniny (chfest), pfesazovéani, vysadba, ochrana rostlin,
kontrola vySky porostli a vyvoldni potfebnych agrotechnickych zasahi,
mofeni osiv, riizné operace ve sklenicich; v Zivo€iSné vyrobé to je dojeni
dojnic a stfiZ ovci. Ddle se experimentuje v oblasti zpracovani phdy,
véetné vyuZiti agromostu, zavlah aj. K seCeni se zatim ové&fuji pouze upra-
vené malotraktory pro travniky. Slibnym aplikacnim polem je tFidéni
zeme&deélské produkce.

Michiganska univerzita se v oblasti robotiky v zemé&dé€lstvi zabyvala
jako prvnim pokusnym objektem &tyFkolovym malotraktorem s adaptiv-
nim Fizenim pojezdu, naprogramovanym na seceni travniku na urceném
pozemku s danymi rozméry (pozemek zatim musi byt pravoihly). Hlav-
nim znakem traktoru-robota je moZnost zmény programu. Autofi pfed-
pokladaji daldi vyuZiti robotizovaného traktoru — k p¥ipravé ptidy, roz-
metan{ hnoje, seti, kultivaci a ke sklizni. Pfedpokladem spolehlivosti pra-
ce traktoru-robota je dal$i zdokonaleni zpracovani vizudlnich informaci.
Univerzita pldnuje pfedprogramovani traktoru na zafizeni pro zaklddani
krmiva v priijezdng§ch stdjich skotu.

Roboty v rostlinné vyrobé

V jiném projektu se v USA na samojizdné sekacce travnikidl ovéiuje
vyuZit! sonarovych detektorti p¥ekédZek (obsdhnou 360° pozemku kolem
stroje), systém optického sniméni hranice posefeného porostu (na za-
klad& odlisné svételné odrazivosti se zdb&rem 3 m do $ifky a 8 m do
délky), systém celkové orientace (k urfovani polohy stroje na parcele,
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kterou ma sekat; jedna z ovérenych technickych moznosti je pouZiti
kamery s ,rybim okem").

Mezi aplikace robotiky ve specialni rostlinné vyrobé lze zafadit
profezavac vinné révy, vyvinuty ve Francii. Podkladem pro prace byl sta-
tisticky model riistu vinné révy. Vlastni robot v laboratornim provedeni
se skldda z ramene s péti stupni volnosti pohdnéného elektromotorem,
s Fezacim organem, ze systému ziskdvani a zpracovani optickych infor-
maci a z mikroprocesoru, ktery Fidi sniméni a zpracovani optické infor-
mace, kontroluje data snimanéa snimaci pfi pohybu robota a ovlada ser-
vomotorky a hydraulické valce robota.

Japonské sdruzeni Industrial Robot Association pocita s pouZitim
robotizovaného zatizeni pro chemickou ochranu rostlin (Kawamura,
1983). Ma odstranit kontaktni nebo respiracni ptisobeni toxickych latek
na Clovéka obsluhujiciho tradi¢ni postrikovace. Experimentalni samo-
jizdny postfikovac je vybaven dvéma fotosnimacCi a mikropocitacem.
Jakmile fotoClanek A zjisti kmen stromu, zahéji se postrik; jakmile foto-
¢lanek B zjisti kmen, postiik se zastavi. Udaje o poloze stromi a ujetych
vzdalenostech lze ukladat do paméti hlavniho pocitace. Pojezd a postFi-
kovani ovladd mikropocita¢. Ukladani Gcinného roztoku na listech je
moZné registrovat frekvenc¢né modulovanymi vlnami.

V japonském vyzkumném zemeédélském stredisku v Tsukubé vyvinuli
a zkouSeli portdlovy systém, ovlddany pocitacem pojizd&jicim na betono-
vych kolejich. Na tomto pokusném zafizeni se ovéfuji moZnosti vyuZiti
robotli v zemédélstvi budoucnosti. Na konstrukci portalu se upeviiuje vy-
ménné néaradi a stroje zajiStujici veSkeré potfebné operace pocinaje
zpracovanim ptady a konce sklizni. V danych podminkéach to byla ptdni
fréza, presazovaC ryZovych sazenic, zavlaZovaci zafizeni, aplikadtor pFi-
pravkil k ochrané rostlin a sklizeC ryZe. Provoz strojii, zavlaZovani a dav-
kovani hnojivé zavlahy Fidi ustfedni pocitac.

Pracovnici univerzity v Louisiané se zabyvaji vyvojem polniho pre-
sazovacCe baliCkovanych sazenic s vyuZitim robota Rhino Series 2 s péti
stupni volnosti a specidlné konstruovanym chapadlem. Pfi presazovani
sazenic papriky se dosdhlo zatim 50% aZ 60% vykonnosti pracovni sily.
DalSim z&mérem je zvySit vykonnost pfesazovacle a zlevnit ho, pokud
se podafi ovérit, Ze by pro poZadované operace postacil robot s méné
stupni volnosti.

V USA se dale ovérovalo pouZiti primyslového robota ve skleniku
pro presazovéani sazeniCek rajCat z predpéstebnich zdsobnikl (s 392 od-
délenimi) do péstebnich zasobniki (s 36 oddélenimi). Pro tyto ucely byl
vybran primyslovy robot Puma 560°, pomoci kterého se modelovaly si-
tuace vyhledavani, uchopeni a pfresazeni sazeni¢cky s pldnim balem
z presného mista v predpéstebnim zdsobniku na presné misto v pésteb-
.nim zasobniku. Doba pfesazeni je delSi, nez vykonava-li ji ¢lovék. Robot
vSak pracuje nepretrZité a bez tGnavy. Ma velmi jemny tchop, miZe pfe-
sazovat i mladsi sazenicky, a tim urychlit vyrobni proces na omezené
ploSe skleniku.

Robot by mohl byt vyuZitelny i pro dalsi prace. Po vybaveni opticky-
mi snimaci by mohl tFidit sazenice podle listové plochy nebo vy3ky rost-
lin. Dale by mohl byt programovédn a vybaven pro jednoceni, selektivni
aplikaci pesticidd, skliziiové operace s pFipadnou adaptaci na pojizdné
portédlové zafizeni aj.
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Sklizeci roboty

Systémy elektronického vidéni jako nédhrady lidského oka jsou vy-
znamnym prvkem robototechniky. V zemé&deélstvi se uplatni velmi vyhod-
né zejména pii sklizni plodd a pfi jejich tfidéni. Francouzsky vyzkum-
ny dstav CEMAGREF spoletné& s dal3imi tstavy a firmou zamé&fenou na
sklizee ovoce navrhl a realizoval robot pro sklizeii stolnich jablek
a broskvi. Prototyp robota-sklizeCe je pomoci snimaci kamery schopen
se orientovat v prost¥edi sadu a rozeznévat zralé plody.

Selektivni sklizeii pomeranci, vysledek praci vyzkumného stfediska
pro citrusy na floridské univerzité, se uskute¢iiuje obdobné& jako u ji-
nych robotizovanych skliziiovych systém@ pomoci snimaci kamery, ktera
identifikuje a srovndva vlastnosti snimaného plodu s vlastnostmi zada-
nymi mikropod&itatem, ktery rovn&Z uruje prostorové soufadnice plodu
a zaméf{ na néj odtrhavaci zafizeni robota. Tento robot miiZe byt upra-
ven i pro sklizeii jinych druhd ovoce.

Uplatnéni robotizace bude vyZadovat kromé technického fFeSeni ro-
bota i realizaci uréitych poZadavk@ na jeho pracovni pole. Proto se
v USA v rédmci vyzkumu robotizované sklizn& citrusovych plodli podii..
i s optimalizaci pracovists, tj. uspofddani stromd na plantaZi.

Kromé identifikace, selekce plodu pomoci elektronického vizudlnih:
systému a navedeni vlastniho sklizeciho orgédnu k plodu je nejdiileZité
§im problémem robotizované sklizné vyf¥eSeni vhodného odtrhévaciho
zafizeni. PFikladem je feSeni robota pro sklizefi rajCat, pochéazejic
z laboratofe zemé&dé&lskych stroji univerzity Kyoto v Japonsku. Skli
zeci rameno je osazeno antropomorfnimi prsty a ma pét stupiifi volnosti.
" PFi sklizni se rameno pohybuje tak, Ze prsty sméfuji pFfimym smére
k ploddm. Sila sevieni plodd prsty odpovidd pfesné sile lidskych prstl
a trvd aZ do oddé&leni plodu. MéFenim se zjistilo, Ze prsty lidské ruky
pfi uchopeni a utrZeni plodu vyvijeji silu zhruba 6 N. Jsou-li rajéata od-
trhovdna pFimym zpiisobem, je nebezpeci, Ze plod vyklouzne z prsti,
mensi, neZ jsou-li odtrhovdna kroucenim nebo tahem. K otd¢eni kloubu
a seviteni a otevieni prstl slouZi Sest servomotorkll. Upustilo se od ovla-
déani sily sevieni prstli snimacem tlaku na prstech, protoZe snimace a je-
jich propojeni zmen3ovaly prostor potfebny ve sviracim tstroji. Sviraci
sila se vyviji prostfednictvim elektromotorku, ktery otvird a svird prsty
za konstantn{ velikosti proudu v obvodu.

T¥id&ni produkti

Automatizace t¥idéni ovoce a zeleniny pokrocila dik aplikaci elektro-
niky do stadia, kdy lze né&ktera tFidici zafizeni zahrnout do kategorie
robotil. K nejdokonalej§im linkdm automatizovaného t¥idéni citrusovych
plodit a jejich baleni patif linky zndmé firmy Sunkist (USA). Soustava
dopravnikii dopravuje plody od pFejimky k usmériiovacimu dopravniku,
kde se prosvécuji rentgenovym zéFenim. ZjiStuji se jim zmé&ny hustoty
plodii zplsobené mrazem, granulaci, napadeni chorobami, zasych&nim
aj. Informace se pifené3eji do paméti pocitace, ktery Fidi t¥idici zafFizeni.
Déle se plody vyklapé&ji na dopravnik, pfi¢emZ b&hem pé&du je zkontro-
lovdna barva plodidi, skvrny na nich a jind po$kozeni. Podle ziskanych
informaci se plody dopravuji na pFislusné tf¥idici dopravniky.

Velmi technicky vyspé&lou linku pro t¥idéni saldtovych okurek vy-
rdbi japonskéd fidma Mitsubishi Electric Corporation. Kamera umist&néd
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nad tFifadym vanickovym dopravnikem vysild informace o zjiSténém
tvaru jednotlivych plodi do tFidici jednotky vybavené mikropocitacem.
Pocita¢ ma naprogramovan urcity pocet tfidicich charakteristik. Plody se
tridi podle délky a na tfi stupné podle zakFiveni, tlouStky a rozdilnosti
tlouStky. TFidici jednotka zafFadi okurky podle prijatych informaci do
nékteré z deviti tfid a predd informaci kontrolni jednotce vybavené
mikroprocesorem. Kontrolni jednotka vyklapi roztfidéné okurky na vy-
stupni pficné dopravniky.

Elektronické vizualni systémy se dale vyvijeji pro ucely vyfrazovani
nestandardnich sazenic, pro robotizovanou sklizeil Zampiond, pro kon-
trolu kvality bramborovych lupinkl apod.

Roboty v Zivodéisné vyrobé

Mezi robotizovand zarizeni pro ZivociSnou vyrobu lze zahrnout jera-
bovy naklada¢ LK 6 Tele-Matic fizeny pocitaCtem a slouZici k nasklad-
Hovani a vyskladiiovani picnin. Je to teleskopicky otoCny jefdbovy na-
kladaC s automatickym rizenim zvedani vyloZniku, ktery se pfizplisobuje
sklonu stfechy a vyhyba se prekdZkdm v cesté. Obdobné jsou reSena
zaFizeni pro automatické ovladani cyklicky pracujicich mechanismi
v prostoru, napf. nakladact, portalovych jerabd, skladovych zakladact
aj. Jsou vybavena programovacim, selekcnim a korek¢nim blokem a vy-
hodnocovaci jednotkou propojenou s ovlddacim zafizenim. Lze jimi za-
jistit bezobsluZné ovladani nakladacich stroji s urychlenim pracovniho
cyklu optimdlni trajektorii bfemene.

Je zfejmé, Ze uvedeny priklad bude jen zacatkem uplatiiovani robo-
tiky v krmivovém hospodafrstvi. MimoFfadné naro¢nym problémovym okru-
hem aplikace robotiky v ZivoCiSné vyrobé je vSak vlastni oblast interakce
robotil a Zivych zvifat.

Vyznamnym piispévkem k dosaZeni aplné automatizace dojeni je
vyzkum robotizace nasazovani strukovych ndsadci. V této oblasti se
intenzivné pracuje zejména na vyzkumnych pracovistich v Nizozemi,
v NSR, ve Velké Britanii a v Japonsku. Z provozniho hlediska se vétsi-
nou predpokladd, Ze uplnéd automatizace dojeni bude spojena s automa-
tickym individudlnim ddvkovaCem krmiv na zikladé elektronické identi-
fikace dojnic. PFi pokusech se zjistilo, Ze pFi uplné automatizaci dojeni
navs$tévuji dojnice dojici stanf v primeéru &tyFikrat dennd. Cast&jsi do-
jeni za den zvySovalo uZitkovost a zlepSovalo zdravotni stav vemene.

Klicovym problémem je Fizeni pohybu ramene robota nasazujiciho
strukové nasadce na vemeno. Je nutno zajistit idaje o poloze strukd po-
moci soutadnicového systému, uloZit je do paméti pocitace, popfipadé
je aktualizovat podle vysledkli posledniho dojeni. Navrhuje se i pouZiti
videorekordéru ve spojeni se systémem zpracovani obrazu pro lokalizaci

- strukli. Spravné nasazeni ndsadcti se potom reguluje taktilnimi snimaci,
podle jinych navrhii bezdotykovym mérenim teploty, resp. rozdilu teplot
na povrchu vemene a na povrchu struku. Jinou moZnosti lokalizace stru-
kit je bezkontaktni sniméni jejich vzd&alenosti pomoci ultrazvuku, infra-
Cerveného zéareni nebo kapacitnich snimac¢ii. U vétSiny projektl se pred-
poklada, Ze strukové nésadce budou nasazovany postupné. Soucasné je
také nutno vyfeSit bezpefnost pfi pouZiti dojicich robotd, tj. jak p¥Fi
urcCité volnosti pohybu dojnice zabrénit tomu, aby se poranila nebo aby
se poskodil robot.
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Typickym piikladem robota, ktery musi reagovat na promeénlivé pod-
minky Zivého organismu, je robot pro stfihdni ovci. Robot vyZaduje na-
rotné programové vybaveni. Z&kladni Cé4sti softwaru je matematicky
model povrchu téla ovce. Model je pribliZny, ale umoZiiuje stfihacimu
tstroiji robota pfibliZit se ke zvifeti natolik, aby se snimace tohoto Gstroji
dotykaly kiiZe ovce. Model povrchu definuje, kudy se m& vést dréha
stfihani, a poméaha snimaclim predvidat, jaky tvar povrchu téla je pred
stfihacim uastrojim. Kopirujici akéni Clen robota reaguje na zménu vzdéa-
lenosti stfihaciho astroji od kiiZze v setindch sekundy. Rychla reakce sou-
pravy umoZiiuje stfihat rychlosti do 0,3 m.s~!. Po ukonceni stfiZe robot
vyhodnoti odchylku modelu a skutecné ovce a vyuZije vysledek pro apli-
kaci na dalsi ovci. Touto kvalitou samouceni se vyrazné 1i8i od soucas-
nych béZnych primyslovych robott. Pfi pokusech bylo ostfihdno 300 ovci,
a to z 80 % (zdokonaleny typ ponechal pouze 5 % viny — na pFedni
Casti hlavy a na vnitfni strané nohou), bylo vS8ak poran&no jen maélo
zvifat, coZ ukazuje na dobrou G¢innost snimace.

Pro rizné prace ve stdjovém prostfedi byl v Moskevském institutu
inZenyri zemédélské mechanizace vyvinut funk&ni model mobilniho ro-
bota MAR-1. Je vybaven dvéma rameny o délce 1250 mm s osmi stupni
volnosti a s uZitetnou hmotnosti 75 kg. Ramena jsou opatifena vymén-
nymi chapadly a adaptéry pro rtzné tikony. Robot je vybaven subsysté-
mem pienosu a zpracovani informaci pFichdzejicich od snimacd obrazu,
zvuku, tlaku a teploty a smérovym subsystémem. V technologickém pro-
storu pracuje podle zadaného programu. Funkéni model byl upraven pro
prace ve vykrmné prasat, kde napf. kontroluje mikroklima, dezinfikuje
stdj, méfi ultrafialovou sondou tlouStku tukové vrstvy na jednotlivych
prasatech. Tento pokusny robot slouZi jako zdklad pro dalsi vyzkum moZ-
nosti aplikace mobilniho robota pro préce ve stéjich.

Stru¢ny pfehled ovéfovanych moZnosti aplikace robotd v zemé&délské
prvovyrobé neni jisté Gplny, i kdyZ shrnuje vysledky z hlavnich svéto-
vych pracovidt, kterd se touto problematikou zabyvaji. Bylo by moZné
jej doplnit dalSimi pFiklady, z nichZ v3ak chceme je$té vénovat pozor-
nost jednomu obecnému vyvojovému jevu, a to je pfipad robotd uréenych
pro vyuku pracovnikii, ktefi s roboty jednou budou v provozu pracovat.
Ze znamych pfFikladd je to v rdmci RVHP robot vyvinuty v BLR, typ
ROBKO, ktery lze Fidit mikropoc¢itatem PRAVEC (rovnéZ vyrdb&nym
v BLR). V USA se zavadi pro potfeby vyuky v oblasti robotechniky ro-
bot HERO 1, vyvinuty spoletnosti Heathkit Education Systems.

ZAVER

Robotizace je nejperspektivnéj3im smérem technického rozvoje ve
strojirenstvi a rychle pronik4 do dalSich odv&tvi narodniho hospodai-
stvi. V zemé&d8&lstvi se zafind uplatiiovat zatim mimo zemé&dé&lskou prvo-
vyrobu, v opravnéach, v dilndch STS vyrébé&jicich zemé&délskou techniku,
ve skladovych hospodéfstvich, tedy v provozech, ve kterych lze uplatnit
dosavadni primyslové roboty.

V zemédélské prvovyrobé&, v oblasti s proménlivymi vyrobnimi pod-
minkami a s pracovnimi pfedméty ridiznorodych a rychle se ménicich
vlastnosti, kde je nutné respektovat rtizné biologické zvlaStnosti a poZa-
davky, je zavadé&ni robotd velmi obtiZné; uplatni se zde jen adaptivni

120 zEMEDELSKA TECHNIKA — 1988



roboty, schopné reagovat na promeénlivé okoli, tedy zafizeni technicky
a tudiz i investicné velmi ndarocna.

Vyznamnym pozadavkem na zemeédelské roboty i jejich Fidici systé-
my je schopnost spolehlivé prace za podminek dost odliSnych od pod-
minek pramyslovych hal — totiZ pri vysoké vlhkosti, prasnosti, znac-
nych rozdilech teplot, v agresivnim prostredi stdji nebo pri znacnych
vibracich u roboti na mobilnich prostredcich. Tyto ndaroky rovnéz zvysuji
porizovaci néaklady.

Divody, které jsou pricinou Siroké invaze robotl do strojirenstvi,
jsou oviem vyznamné i pro zemeédélstvi: roboty pracuji pfesné, neomyl-
ne, neunavné, nepretrzité, je-li tfeba na tfi smény, popripadé v nezdra-
vém prostfedi. Proto se problematikou robotizace praci v zemédélské vy-
robé zabyva stdle vice vyzkumnych a vyvojovych pracovnikli, a to se
stale pozoruhodnéjSimi vysledky napfiklad v oblasti dojeni, sklizné ovo-
ce, zelinarstvi, tfidéni zemédélské produkce a dokonce pfi stfihani ovci.
PrestoZe v zemédélském provozu zatim je$té nepracuji sériové vyrahéné
roboty, jsou po technické strance vSechny predpoklady pro to, aby robo-
tizovana zafrizeni zacCala v blizké budoucnosti pronikat v $ir§im méritku
i do zemédélské prvovyroby.

Efektivnost vyuZiti roboti je ddna mnoha faktory. Roboty umoZiiuji
zvySit produktivitu prédce, kvalitu operaci nebo kvalitu vyrobkl, napo-
mahaji modernizaci technologii vyroby. Socidlni vyznam robotechniky
je spojen s osvobozenim Clovéka od fyzicky naméahavé nebo zdravi Skod-
livé préce. Z toho v8eho vyplyva nutnost hodnotit socidlng& ekonomické
vlivy robotizace komplexné.

Zoracovano podle materiald 1. mezinarodni konference o robotice a inteli-
gentnich strojich v zemeédélstvi, Tampa 1983, konference Agri-Mation 1, Chicagoe
1985. a dalsich podkladi oborového stiediska VTEI ve VUZT Praha.

Terminologicky slovniéek

adaptivni Fizeni robota — automatické rizeni robota, které se prizplisobuje stavu
vnéjsiho prostiedi a pracovniho predmeétu

akéni ¢len — zarizeni vykonavajici urcitou zménu stavu v technologickém zarizeni
na zakladé prikazu regula¢niho nebo ridiciho systému, zprostredkovaného vy-
stupnim signalem: konstrukéné je to zpravidla primoc¢ary nebo rota¢ni motor
(hydraulicky, pneumaticky nebo elektricky). ktery plni funkci prevodniku a ze-
silovace slabych vystupnich signala systému

automat — zarizeni, které podle hodnoty vstupnich signaltt a daného postupu samo-
¢inné vydava uréité vystupni signaly

automatické zarizeni — zarizeni, jehoz mechanické pohyby, popt. dalsi funkce jsou
rizeny automatem, ktery muZe mit rGzny stupen sloZitosti od jednoduchéhc
reléového spina¢e az po velmi slozité ridici, méfici a vypocetni systémy; auto-
maticka zarizeni jsou hlavnim prvkem pri automatizaci technologickych pro-
cesu

automatické zarizeni s pevnym pracovnim cyklem (manipulator) — zarizeni prova-
déjici opakované (cyklicky) uréity sled ukonu nebo operaci; zména ¢innosti
neni mozna vubec, nebo jediné technickym zasahem do zaiizeni (sefizenim,
popf. rekonstrukei)

automatizace — proces, pri kterém iidici funkce ¢lovéka je nahrazovéna c¢innosti
automatl nebo automatickych zarizeni; automatizace urc¢itého technologického
procesu muze byt:
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— Caste®na (nékteré éinnosti jesté zastava lidské obsluha), -

— Upln4, komplexni (automaty nebo automatickd zarizeni prebiraji veskeré
fizeni)

automatizace miize byt uskuteéfiovidna jednoduchymi prostiedky nebo i velmi

slozitymi systémy, které obsahuji fidici poéitace

automatizovany systém fizeni technologickych procesi — systém fizeni piimo spo-
jeny s vyrobnim procesem prostfednictvim snimacl, akénich élentt a ruéné
cbsluhovanych termindll; Ustfednim élenem systému je zpravidla Fidici poéitac
pracujici v redlném c¢ase (tj. s ¢asovou odezvou, kterd u daného procesu nezna-
mena nebezpe¢i z prodleni); poéita¢ jednak okamZité informuje obsluhu o né-
kterych potfebnych zasazich, jednak i pfimo #fidi vyrobni proces pomoci
akénich ¢lena

Celisti — vystupni ¢len hlavice, ktery uchopuje manipulovany piredmét

¢inny cas robota — CEasovy interval mezi okamzikem vyslani informace o poloze
a okamzikem, kdy je polohovani skonéeno

elektronizace — proces, ve kterém jsou vytvarena a v praxi uplatfiovdna zarizeni,
u nichZz pracovnim médiem je elektricky proud a aktivnimi prvky jsou ze-
jména polovodife; elektronickd zarizeni pracuji bud samostatné, nebo jsou
soucasti technologickych zatizeni

geometrickd piesnost — soubor kontrolovatelnych parametrl, které charakterizuji
geometrickcu presnost funkéniho celku v zavislosti na soufadnicovém systému
robota

generace pocéitaéu — lze rozdélit podle technologie zdkladniho elektronického prvku:

1. generace — vakuova elektronka

2. generace — tranzistor

3. generace — integrovany obvod

4. generace — pouziti cbvodu s velmi velkou integraci

5. generace — priibliZzné v devadesatych letech; oéekava se rychlost az deset
miliard instrukei za sekundu; pocitaé¢ bude posléze schopen
primo komunikovat s ¢lovékem

hlavice — vybaveni robota, které zajisfuje interakci mezi manipulovanymi pred-

meéty a robotem jako nositelem ¢innosti

chapadlo — hlavice, ktera slouzi k uchopeni a prend$eni manipulovaného predmétu,
priéemZ vykonnymi prvky jsou celisti

charakteristiky robota:

— zadkladni: soubor systematicky usporddanych zakladnich charakteristik
ke kvantitativnimu uréeni vlastnosti umoZiiujicich objektivni zhodnoceni
a porovnani robotl

— geometrické: soubor kontrolovatelnych parametri charakterizujicich
geometrické vlastnosti a geometrickou presnost jednotek, uzli a jednotli-
vych prvka roboti

— provozni: soubor kontrolovatelnych parametri charakterizujicich nej-
dulezitéjsi provozni vlastnosti robota pfi uréitém charakteristickém reZimu
jeho préace za predpokladu definovanych pracovnich podminek

— vykonové: soubor kontrolovatelnych parametrtt charakterizujicich vy-
konovou a energetickou uroveri robota pri urditém charakteristickém re-
zimu jeho prace

— spolehlivosti: soubor kontrolovatelnych parametri charakterizujicich

dulezité Udaje — ukazatele spolehlivosti a Zivotnosti a jejich zavislosti
na pracovnim reZimu
manipulaéni prostor — prostor vymezeny moZnymi polohami vystupniho ¢lenu
robota

mezni stav — stav zaflizeni, pfi kterém musi byt jeho dalsi pouZivani ukonéeno pro:
— neodstranitelné prekroéeni pfedepsanych hodnot parametrt uréenych v tech-
nickych podminkéach
— neodstranitelné piekroéeni mezi bezpeénostnich pozadavkl
— neodstranitelné snizeni efektivnosti provozu pod pfFipustnou hodnotu
— nutnost vykonani generalni opravy
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mikroelektronika — obor zabyvajici se vys$$im funkénim vyuzZitim hmoty, jehoz
cilem je zmenSovani rozméra a hmotnosti elektronickych prvka a z nich sesta-
venych systému pii soucasném zvySeni mechanické a kinematické odolnosti,
provozni spolehlivosti a Zivotnosti

mikropoéita¢ — systém tvoreny elektronickymi obvody; jadrem je mikroprocesor
(centralni jednotka pocditace vyrobena jako jediny integrovany obvod), schopny
vykonavat operace s daty ulozenymi v paméti podle vloZeného programu;
mikroprocesor také ridi vyménu informaci s okolim

nosnost cista (netto) — nejvétsi dovolend hmotnost manipulovaného predmétu, pro
kterou je za podminek predem stanovenych robot konstruovan

pamét — c¢len nebo obvod schopny docasné nebo trvale uchovat nastaveny (fyzi-
kalni nebo logicky) stav i po zaniku pii¢iny tohoto stavu

pocita¢ — stroj na zpracovani dat, reSeni védeckotechnickych vypoéti nebo zpra-
covani udaju z vyrobniho procesu. ktery pracuje samocinné podle programu
predem pripraveného ¢lovékem a vloZzeného do paméti stroje

poéitaé #idici — specialni pocita¢ uréeny k rizeni a ovladdéni stroji a vyrobnich
procest; pracuje na zakladé ridiciho programu a vstupnich dat snimanych
z Tizeného procesu a k tomu je vybaven jednotkami pro styk s prostiedim

polohovaci zarizeni — zarizeni, které zajiifuje poZzadovanou polohu manipulova-
ného nebo zpracovavaného predmétu, potiebnou pro ¢innost robota (nebo ma-
nipulatora) pri zahajeni operace nebo v jejim prubéhu

program — soubor instrukci, vyrazu a dalSich informaci nezbytnych pro fizeni prace
ridictho systému

programové fizeni robota — automatické rizeni motorickych mechanisma robota,
popripadé spolu s nimi ¢innych technologickych zarizeni podle daného pro-
gramu

presnost polohovani — nejvétsi odchylka mezi skuteénou polohou a naprogramo-
vanou, pozadovanou polohou pracovniho organu

rameno robota — zajisfuje reprodukci motorickych funkeci lidské ruky

robot — automatické zafrizeni predstavujici soubor mechanismii a pruzné progra-
movatelného ridiciho systému na realizaci pohybovych, senzorickych a ridicich
funkei (podobnych jako u ¢lovéka) pii premisfovani vyrobnich predmétt nebo
technologického piislu§enstvi nebo pii vykonavani technologickych operaci

robot antropomorfni — reprodukuje motorické funkce lidské ruky

Tobot zemeédélsky — zarizeni konstruované pro zaji$fovani uréitych technologickych
operaci v zemédélské prvovyrobé jako senzomotoricky adaptivni robot; ma
systém snimacu prijimajicich uréené informace o vnéjsim prostredi a je scho-
pen adekvatné reagovat v uréenych hranicich na zmény situaci v tomto pro-
stredi; v mnoha pripadech musi odpovidat specifickym pozadavkum, napr.
z hlediska odolnosti véi vysoké vlhkosti, véetné kondenzace vlhkosti, vysoké
prasnosti, znaénym teplotnim rozdilim ap.

robotika — védni a technicky obor zabyvajici se vyzkumem a vyvojem robotu
robotizace — proces zavadéni roboti do vyrobnicH procest k vykonavani urcitych
technologickych nebo manipula¢nich ¢innosti

robotizované pracoviité — ucelové seskupeni vyrobnich zarizeni a robotu, které
autonomné a v automatickém pracovnim cyklu vykonava manipulaéni nebo
technologické operace uréitého technologického postupu nebo jeho éasti

rychlost operaéni — prumeérna rychlost dosaZend na draze vystupniho ¢lenu po-
honné jednotky

Tidici systém robota — zarizeni robota, které podle programu ulozeného do jeho
paméti dava povely k ovladani pohybu v jednotlivych pohybovych osach
v uréené casové posloupnosti, popf. prijima a zpracovava signaly o stavu
plnéni pozadovanych podminek

signal — nositel informace; je to fyzikalni veli¢ina pusobici mezi jednotlivymi ¢leny
fidiciho obvodu nebo mezi celymi obvody
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sila upnuti — sila potiebna pro bezpe¢né uchopeni, drzeni a manipulaci s pired-
métem

snimaé (senzor) — zarizeni, které snima fyzikdlni veli¢inu a které dava signal
predstavujici hodnotu této fyzikalni veli¢iny

soufadnicovy systém robota — systém, ve kterém se udavaji geometrické charakte-
ristiky pracovni zény robota

stupent volnosti (pohyblivosti) — pocet vzajemné nezavislych pohybu (pfimoéarych,
toéivych) pracovniho orgéanu robota v pracovnim prostoru

technicky Zivot — soucet vSech dob provozu robota od zac¢adtku jeho nasazeni do
okamZiku vzniku mezniho stavu

teleoperdator — zarizeni, které prenasi na dalku, popr. zesiluje pohybové prikazy
pi‘imo od ¢lovéka, jenZ je nedilnou soucasti Ustroji

termindl — zarizeni, které umoziiuje komunikaci s poclitatem na dalku prostied-
nictvim telekomunika¢niho vedeni; jako termindl se pouzivaji nejruznéjsi peri-
ferni jednotky pro vysilani nebo prijimani dat; pro dotazovaci a informaéni
systémy se zpracovanim dat v realném c¢ase jsou nejvhodnéjsi obrazovkové
displeje s klavesnicemi, pro sdélovaci systémy termindly obsahujici déalnopis,
elektricky psaci stroj, tiskarny ap.

vstup — zarizeni, které slouzi k zavadéni informaci do soustavy

2apésti — pohybova jednotka, ktera umoznuje nato¢eni uchopeného predmétu okolo
oSy ramene

Ing. Jan Boucek, ing. Bruno Cempirek, CSc. ing. Zdenék Ma -
res, CSc., ing. Jan Soucek, CSc., ing. Josef Souhrada, CSc.,
Jiti Zaruba

Vyzkumny istav zemédélské techniky, Praha-Repy
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Z VEDECKEHO ZIVOTA

33. ZASEDANI PRACOVNI SKUPINY PRO MECHANIZACI ZEMEDELSTVI
EHK/FAO

Ve dnech 14. az 15. zari 1987 se v Nitre konalo 33. zasedani pracovni skupiny
pro mechanizaci zemédélstvi EHK/FAO, na které navazovalo mezinarodni sympo-
zium o dlouhodobych trendech vyzivy a technického reSeni krmeni skotu.

Zasedani pracovni skupiny pro mechanizaci zemeédélstvi se konalo poprvé
v CSSR a poprvé mimo Zenevu, kde se pracovni zasedani kona kaZzdoro¢né. Rovnéz
poprvé se v navaznosti na toto zasedani uskuteénilo mezinarodni sympozium spo-
lecné s pracovni skupinou zemeédeélskych struktur a racionalizace zemédélské vyroby.

Efektivnost prace obou skupin dovrsila i odbornd exkurze, na niz byly pre-
zentovany vysledky vyzkumu v oblasti, na kterou byly zaméreny hlavni referaty
sympozia i pracovni skupiny.

Zasedani se zucastnili delegati z Belgie, Bulharska, Ceskoslovenska, Danska,
Finska, NDR. NSR, Madarska, Nizozemi. Norska, Polska, Recka, Portugalska, Spa-
nélska, SSSR. dale pracovnici sekretariatu FAO/EHK a zastupce RVHP, vedouci
zemédélského oddéleni sekretariatu RVHP, ktery se zasedani pracovni skupiny
zucastnil rovnéz poprvé.

Zameéreni c¢innosti pracovni skupiny pro mechanizaci zemédélstvi je velmi
Siroké. Zabyva se vSemi aspekty mechanizace zemédélstvi, tj. technickymi, ekono-
mickymi, hledisky Zivotniho prostfedi i socialnimi. Zdkladni formou prace skupiny
je zpracovavani expertnich zprav o stavu a perspektivnich trendech zemédélské
techniky v jednotlivych aktualnich problémovych kruzich. V souéasné dobé se
zpracovavaji témata tykajici se energetickych a ekologickych zreteli mechanizace
zemeédélstvi.

Vybér témat vyplyva z predbéznych analyz soucasnych trendi mechanizace
zemédeélstvi, jejichz zavéry za své zemé prednaSeji jednotlivi delegati na zacéatku
jednani. Tykaji se informaci o nejnovéjsich zménach v zemédélské technice, které
jsou soucasti kazdého zasedani. Je to v podstaté nejrychlejsi synteticka informace
umoziujici rychlou orientaci v tendencich, jez se projevuji v jednotlivych zucast-
nénych zemich.

Jednotlivé prispévky zahrnuji celkovou situaci v zemeédélstvi véetné klima-
tickych vliva v daném roce, uvadéji posledni ekonomické i politické aspekty, které
maji primy nebo neprimy vliv na vyvoj zemeédélské techniky, vyvoj prodeje hlav-
nich stroju a zarizeni v zemeédeélstvi, dale novinky zemeédélské techniky nabizené
na narodnich veletrzich a vystavach. hlavni témata vyzkumu zemédélské techniky
a hlavni fakta vztahujici se k S$ifeni poznatkli o novych technologiich a technice
v zemédélské praxi.

Ze syntézy téchto prispévka na letosSnim zasedani vyplyva, Ze rozvoj zemé-
deélské mechanizace byl tésné spojen se socialnimi a ekonomickymi podminkami,
s vyvojem struktury zemédélskych podnikil, jejich rizenim, s pozadavky na zacho-
vani zivotniho prostredi a s potravinovou a cenovou politikou. V prevazné vétsiné
zemi se projevovala snaha o vyvoj a uplatnéni stroji a zarizeni s nizkou spotrebou
energie a s vyssim vyuzitim automatizace a elektroniky u stroju a traktort. V sou-
vislosti s tim byla zdtGraznéna potreba vénovat vys$si pozornost problémum zvyso-
vani kvalifikace a vychovy v oblasti zemédélské techniky.

CSSR se podilela zpravou s nazvem Moznosti nahrady motorové nafty jinymi
druhy paliv. Zprava konstatuje, Ze sniZzovani cen ropy na svétovych trzich podstiat-
né ovlivnilo nazory na pouziti jinych zdroju energie namisto klasickych motorovych
paliv. Intenzivni vyzkum v hledani cest nahrady motorovych paliv proto v pocrov-
nani s léty ropné Kkrize ve svété do uréité miry stagnuje. Snizovani cen totiZ nega-
tivné ovlivnilo ekonomickou efektivnost nahrady motorovych paliv. Presto je o tuto
problematiku velky zajem, nebof pouziti alternativnich paliv je v nynéjsi dobé vy-
volavano predevsim jinymi aspekty nez ekonomickymi, napi. snahou o nezavislost
na dovozu, o reSeni nadvyroby zemédélskych produkta ap. Tyto snahy se zaméruji
na paliva ziskana z biomasy, a to paliva jak kapalna (rostlinné oleje a alkoholy).
tak i plynna (jako bioplyn), ddle pak i na kapalna a plynna paliva z neobnovitel-
nych zdroju.
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Z naseho hlediska se zdd byt nejvhodné&j§im alternativnim palivem pro mo-
bilni energetické prostfedky metan, ziskdvany napf. ve formé bioplynu, nebo pfimo
zemni plyn.

Nékolik poznédmek k problematice

Rozbor novych technickych feSeni tuprav motort a vozidel pro zemeédélsky
provoz mluvi ve prospéch plynovych motori se zapalovaci davkou nafty a pro
upravu palivové soustavy vozidel o vy$8i vykonnosti na zkapalnény metan. Uve-
deny zpusob uUpravy maé tyto piednosti:

— jednodussi prestavba motoru,

— pouziti dvojiho paliva umoZni v piipadé potreby nouzovy dojezd vozidla
na naftu, event. rychly prevod motoru na naftovy provoz,

— vy$88i u¢innost motoru,

— vy$8i uzitena nosnost vozidla nez pii pouZiti stlaéeného plynu,

— vy$8i bezpeénost provozu neZ pri pouziti stla¢eného plynu.

Pro konkrétni feSeni v nasich podminkach bylo zvoleno pouZiti plynového
motoru se zapalovaci davkou nafty u energeticky nejnaroénéjsich stroju v zemeé-
délstvi, tj. u automobilti a taha¢t LIAZ a u vykonnych traktort Zetor UR II.

Z dal8ich praci jsou rozpracovany zpravy o stavu a perspektivach vyuziti no-
vych a obnovitelnych zdrojii energie, jako je napf. slunce, vitr, geotermdalni zdroje
ap. (SSSR), vybirani horizontdlnich sil a zakladani silaZe (Belgie), vyhodnocovani
energetické ucinnosti mechanizace zivoéisné vyroby (PLR), systém zkou$eni novych
zemé&délskych stroji (SSSR), sbér, manipulace a vyuZziti kukuri¢né slamy (Jugosla-
vie), mechanizace vyroby krmnych luskovin (NSR). Jako pracovni material byla
prijata zprdva o vlivu mechanizované sklizné na kvalitu ovoce a zeleniny (USA).

Zajimavé anotované dotazniky k projednavani zprav na pristim zasedani byly
pripraveny k problematice vyvoje a pozadavkl na elektroniku a mikroprocesory
v zemeédélstvi, jakoZz i na bariéry jejich vyuziti (Francie), k technickym prostied-
kim a metoddm prevence S§ifeni chorob a pleveli vlivem zemédélské techniky
(Nizozemi).

Z navrhi na piisti zaseddni stoji za zminku anotovany dotaznik Novd tech-
nika zvy$ujici uéinnost aplikace pesticidi (Svédsko), Systémy vycviku obsluhy slo-
Zitgch mechanizaénich prostifedki (NSR), Mechanizace vyroby brambor (NDR).

Mimo problematiku z oblasti racionalniho vyuziti energie byly prodiskutovany
dalsi problémy, z nichZ lze vyvodit tyto hlavni zdméry a tendence:

— Zemeédélskou vyrobou — zvlasté ve sti‘edni Evropé — silné ovlivnilo poéasi,
takZe produkce proti minulym letim ponékud poklesla. Presto vSak se v mnoha
zédpadoevropskych zemich vyskytly problémy s prebytky produktt rostlinné vyroby
(vice produktt se pouZilo jako surovina pro prumysl, véetné vyroby etanolu pro
pohon motoru) a zvlasté pak ze Zivolisné vyroby, hlavné mléka. V mnoha zemich
byly vyhladeny nové omezujici limity (NSR, Finsko, Svycarsko, Svédsko, Norsko,
Holandsko).

— V nékterych zemich se zvySuje zdjem o mezipodnikové vyuZivani stroju,
napf. ve Spanélsku se stroje zaéinaji subvencovat, kupuje-li je sdruZeni.

— Tendence nadale sméruje k dvounapravovym traktoriim s prevahou pohonu
¢ty kol s mensi mérnou spotiebou. Ve viech zemich se postupné zvySuje pramérny
vykon motort traktoru.

— Trva tendence ke zvy$ovani §ifky zabéru agregati.

— Rozvijeji se systémy stroji pro vykonavani nékolika operaci pri jednom
prejezdu a systémové traktory, které mohou pracovat v obou smérech.

— V popredi zdjmu je stdle vétsi rozsifeni poéita¢t a elektronickych systému
do fizeni zemédélskych provozu, kontrolni elektronicka zarizeni u ruznych operaci
v rostlinné i Zivoéisné vyrobé i pro dalkové ovladani.

— V mnoha zemich se pracuje na vyuZiti robotd, zvlasté v oblasti dojeni
a sklizné ovoce.

— Neustdle se vénuje mimoradnd pozornost otdzkdm raciondlniho vyuzivani
energie, praktického vyuZiti netradi¢nich a obnovitelnych zdroju.

— Stéale se vénuje vétsi pozornost otazkdm pudni struktury, ochrany vody,
bezpe¢nosti a hygieny pfi préci.

— Stale vétsi pozornost se vénuje jakosti zemédélskych vyrobki.

Do popiedi vystoupily otazky tykajici se ochrany Zivotniho prostfedi v souvis-
losti se zemédélskou technikou. V mnoha zemich se napr. stdle zprisfiuji predpisy
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tykajici se manipulace a zpracovavani hnoje (z hlediska obsahu nezadoucich pri-
meési a plevelu), hnojeni prumyslovymi hnojivy, pouzivani ochrannych latek apod.
Tyio problémy maji a budou mit v budoucnosti vyznamny vliv na vyvoj celé ze-
meédeélské technologie véeiné nezbytného vybaveni elektronickymi rFidicimi a kon-
trolnimi prvky.

Na zakladé rozhodnuti Zemédélského vyboru bylo v Nitfe od 16. do 19. zari
v navaznosti na zasedani pracovni skupiny zorganizovano spoleéné sympozium této
pracovni skupiny a pracovni skupiny pro zemeédélské struktury a racionalizaci ze-
medeélské struktury a racionalizaci zemédélské vyroby na téma Dlouhodobé trendy
vyZivy a technického teseni krmeni skotu. Sympozia se zucCastnilo 35 expertu ze
zahranic¢i, zastupujicich vladni organizace, vyzkumné ustavy, zemédélské podniky
a prumyslové podniky; z Ceskoslovenska bylo pritomno 180 uéastniki.

Referaty a diskusni vystoupeni se tykaly biologickych, technologickych i eko-
nomickych otazek vyzivy a krmeni skotu v téchto problémovych okruzich:

— systémy krmeni skotu,

— dlouhodobé trendy a perspektivy technického reSeni krmeni skotu,
— skladovani, konzervace a manipulace s objemovymi krmivy,

— krmné linky pro jednotlivé kategorie skotu,

— automatizace a elektronizace krmnych linek,

— nékteré ekonomické a etologické aspekty krmeni skotu.

Prispévky ucastniktit sympozia ukazaly velikou rozmanitost systému krmeni
skotu a jejich technického reSeni v zavislosti na velikosti zemédélskych podniku
a stad. na nakladech na pracovni sily, na klimatickych a dal§ich podminkach. Vy-
znam vhodné mechanizace pro ué¢innéjsi vyuziti krmiv byl zduraznén okolncsti, Ze
naklady na krmiva v chovu skotu mohou ¢init az 60", celkovych nakladu.

Souc¢asné vyzkumné a vyvojové usili — zejména ve velkochovech skotu — je
zameéreno na vys$s$i vykonnost a spolehlivost krmnych linek, na presné vazeni jed-
notlivych komponenti krmné davky a zavadéni automatizovanych systémi krmeni,
které by zajistilo optimalni krmnou davku. Soucasné se zduraznuje nutnost zvySovat
krmnou (nutrié¢ni) hodnotu krmiv, vztazenou na jeden kilogram susiny.

Vzhledem k na$im podminkam pii vyrobé silazi byly zajimavé zkuSenosti
zemi s obdobnymi klimatickymi podminkami, kde silaZ tvori 25 az 35", krmné
davky dojnic. Kvalitnéjsi silaZze se dosahuje sklizecimi rezatkami s nesenymi apli-
katory konzervaénich prisad a peélivou kontrolou fermenta¢niho procesu. Pirevaziné
se pouziva horizontalnich sil a rozviji se vyroba vybiraéu a davkovaéu. Pracuje se
na technologii sildZovani obfich baliku.

ZkuSenosti z rtznych zemi ukazaly, Ze lze dosihnout komplexni automatizace
dojeni. Jeji aplikace v$ak zavisi na uvahach tykajicich se rentability, podtu pracov-
nich sil i na otazkach etologickych. Podstatnou slozkou vétSiny systému je elektro-
nicka identifikace zvirat s vystupy napojenymi na ustiedni poc¢ita¢. Byly jiz vyvi-
nuty softwarové systémy pro individualni krmeni (mnozstvi jadrnych krmiv, doba
a Cetnost prijmu krmiva jednotlivymi zviraty pri raznych velikostech stada). Indi-
vidualni davkovani krmiva na zékladé hmotnosti a obsahu su$iny podle specific-
kyvch fyziologickych potieb zvirat zajiSfuje plné vyuZiti jejich genetického poten-
cialu i racionalni vyuziti krmiv. S rozSifovanim automatizovanych systémua krmeni
skotu nabyvaji na vyznamu aspekty chovu skotu.

Podle zavért sympozia jsou koneéné ekonomické vysledky v produkénich jed-
notkach chovu skotu vysoce zavislé na uéinnosti, piesnosti a spolehlivosti mecha-
nizovanych linek zpracovani a distribuce krmiv. Elektronicka rizeni mechanizova-
nych linek krmeni skotu umoznuji individudlni pristup k jednotlivym zvifatim
ve velkych stddech a minimalizuji nepfiznivé vlivy zdravotni i ztraty kvality.

Odborna exkurze do zemédélskych podniki byla zaméifena k projednavanym
tématim a byla spole¢na pro obé zasedani.

Ucastnici a pracovnici sekce zemédélstvi a lesnictvi FAO/EHK celkové ocenili
33. zasedani pracovni skupiny pro mechanizaci zemédélstvi, sympozium i odbornou
exkurzi jako vyznamny prispévek Ceskoslovenska k plnéni programu FAO a zemé-
délského vyboru EHK v oblasti mechanizace zemédélstvi, zemédélskych struktur
a racionalizace zemeédélské vyroby. Podle ohlast expertii z jednotlivych zemi lze
predpokladat, Ze ve snaze spojovat zasedani EHK se sympoziem zaméfenym na
aktualni otazky se bude i nadale pokradovat.

Ing. Jiri Fiala, DrSc., ing. Radmila Kabelkova
Vyzkumny ustav zemédélské techniky, Praha-Repy
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POKYNY PRO AUTORY VEDECKYCH CASOPISU CSAZ

Casopis uveiejiiuje puvodni védecké prace, kratkd sdéleni a piehledné refe-
raty, tzn. prace, jejichz podkladem je studium literatury a které shrnuji nejnovéjsi
poznatky a soucCasny stav v dané oblasti.

Autor je plné odpovédny za puvodnost prace a za jeji vécnou i formalni sprav-
nost. K praci musi byt pfipojen souhlas vedouciho pracovi§té s publi-
kaci ¢lanku a prohldsSeni autora o tom, Ze prace nebyla publikovana jinde.

Jednotlivé prace nemaji pifesahovat rozsah 12 stran psanych na stro-
ji vcéetné tabulek, obrazku a grafi. V praci je nutné pouzivat jednotky odpovidajici
soustavé mérovych jednotek SI (CSN 01 1300).

Technicka aprava rukopisu

Uprava rukopisu ma odpovidat statni normé CSN 88 0220 (format A4, 30 ifadek
na stranku, 60 Uhozu na radek, mezi radky dvojité mezery). Ilustrace, grafy, ta-
bulky a fotografie se dodavaji zvlasf, nepodlepuji se. Na zadni strané se vyznaci
tuzkou poradové ¢islo obrdazku nebo grafu a napiSe se jméno autora ¢lanku. Texty
k obrazkim a grafim se dodavaji na zvlas§tnim listé, umisténi se oznacuje na le-
vém okraji prislusné strany rukopisu éislici v krouzku. Tabulky se éisluji zviast
rimskymi ¢islicemi.

Vlastni aprava price

Nazev prace (titul) nema presahovat 85 thozu. Jména autort se uvadéji bez
titullt s poc¢ateénim pismenem jména.

Souhrn — Vypracovani souhrnu je nutné vénovat obzvlastni pééi. Autor
do ného ma shrnout vse, co je na jeho praci pozoruhodné a nové a co ma byt do-
kumentovano. Souhrn ma byt nekritickym informaé¢nim vybérem vyznamného ob-
sahu a zavéru ¢lanku, nikoliv v8ak jeho pouhym popisem. Musi vyjadrit vsechno
podstatné, co je obsaZeno ve védecké praci, nema ji vSak nahradit. Nesmi prekrocit
rozsah 170 slov. Je tieba, aby byl psan celymi vétami a ne telegrafickym zplisobem.
Souhrn zad¢ind jménem autort, adresou pracovisté, titulem c¢lanku a citaci ¢asopisu.

Klié¢ova slova .(Key words, index terms) — Pripojuji se po vynechani
radku pod souhrn. Kli¢ovym slovem rozumime substantivum, které je nutné pro
vécné zarazeni piedloZené prace. Kli¢ova slova se fadi smérem od obecnéjsich vy-
razi ke konkrétnim. Zacéinaji malym pismenem a oddéluji se strednikem. Jejich
polet zavisi na povaze prace a nemél by klesnout pod tii a prevysit dvandct slov.

Uvod — Ma obsahovat hlavni divody, pro¢ byla prace uskuteé¢néna a velmi
struénou formou stav studované otdzky. Je nutno se v ném vyhnout rozsahlym
historickym piehledim. Uvadi se bez nadpisu, je mozné v ném uvést k préci se
vztahujici autory, pri¢emz se doporucéuje co nejniZs§i pocet autoru.

Material a metoda — Metody se popisuji pouze tehdy, jsou-li ptvodni,
jinak postaduje citovat autora metod a uvadét jen pfipadné odchylky. Je v nich
popsan pokusny materidl. Popis metody by mél umoznit, aby kdokoliv z odborniki
mohl podle ného a pfi pouZiti uvedenych citaci praci opakovat.

Vysledky — Doporucuje se nepouzivat k vyjadreni kvantitativnich znakl
tabulek a dat prednost grafim, anebo tabulky shrnout k statistickém hodnoceni na-
meéienych hodnot. Tato ¢ast by neméla obsahovat teoretické zavéry ani dedukce,
ale pouze faktické nilezy.

Diskuse — Obsahuje zhodnoceni prace, diskutuje se o mozZnych nedostat-
cich a prace se konfrontuje s vysledky drive publikovanymi (pozaduje se ocitovai
jen ty autory, ktefi maji k publikované praci blizsi vztah), pokud maji souvislost
nebo jsou s predloZenou praci néjak srovnatelné.

Literatura — Musi odpovidat stdtni normé& CSN 010197, tj. citace seradit
abecedné podle jména prvnich autorud; piijmeni (verzalkami); zkratka jména (dvoj-
te¢ka); plny nazev prace (te¢ka); ufedni zkratka ¢asopisu, ro¢nik, rok vydéni, é&islo,
prvni strdnka — posledni strdnka (pfed ¢&islo se uvadi zkratka ¢é. a pred prvni
stranku s.); u knih je uvedeno misto vydani, vydavatel a rok. Odkazy na literaturu
v textu jsou uvedeny jménem autora (¢4rka) a rokem vydani. Do seznamu se za-
fad{ jen préace citované v textu.

Pokud autor pouZivd v praci zkratek jakéhokoliv druhu, je nutné, aby se
predeslo omylim pii prekladech. V nazvu priace a v souhrnu je lépe zkratek
nepouzivat.

Na zvlastnim listé uvede autor plné jméno (i u spoluautorl), akademické, vé-
decké a pedagogické tituly a podrobnou adresu pracovisté s PSC.

128 ZEMEDELSKA TECHNIKA — 1988



INHALT

Soudéek Z.: Neue Konstruktionselemente und Anordnung tschechoslowakischer
Scheibenm&dhmaschinen . . @ 79

Jelinek O., Veder J, Cx§tinova I Has S.: Methode zum Messen des
optischen Reﬂexxonsvermogens des blolognschen Materials in der landwirtschaft-

lichen Produktion . . 5 @ 88
Kudrnka V.: Vorschlag fur den Bau von Feldwegen im Landwwtschaftsbetmeb
98

Kic P.: Geréiuschintensitfit der Umgebung in Schweineproduktionsanlagen . 109



47 817

Rukopisy odevzdany k tisku 19. 10. 1987 — Podepsano Kk tisku 6. 1. 1988

Védecky ¢asopis ZEMEDELSKA TECHNIKA e Vydava Ceskoslovenskd akademie
zemédélskd — Ustav védeckotechnickych informaci pro zemédélstvi e Vychazi
mési¢né e Redaktorka ing. Jovanka Vaclavickova e Redakce: 12056 Praha 2,
Slezska 17, telefon 257541 e Vytiskl MIR, Novina¥ské zavody, n. p., zdvod 6, tf. Li-
dovych milici 22, 12000 Praha 2 e © Ustav védeckotechnickych informaci pro
zemeédélstvi, Praha 1988

Rozsifuje PNS. Informace o predplatném pod4d a objedndvky pfijimad kaZzd4d admi-
nistrace PNS, posta, dorudovatel a PNS-UED Praha, zdvod 01 — AOT, Kafkova 19,
160 00 Praha 6; PNS-UED Praha, zavod 02, Obrancti miru 2, 656 07 Brno; PNS-UED
Praha, zdvod 03, Kubédnska 1539, 708 72 Ostrava-Poruba. Objednavky do zahraniéi
vytrizuje PNS — ustfedni expedice a dovoz tisku Praha, zavod 01, administrace
vyvozu tisku, Kafkova 19, 160 00 Praha 6.



