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Ing. Ferdinand Vondr 4 & e k , VOHU

Vyu?it{ radioloka&nfho zat{zen{ pti zakl4dani vysypkovych etd#{

Pfi povrchovém dobyvéni uhli klade nase spoleénost stéle
véts{ diraz na sniZovdni: provoznich nékladu spoJenych s tdzebnim
procesem a na dosazZen{ prOJektovanych vykonu technologlckych za-
Fizeni. K tomuto zhodnocovacimu procesu pfispivé realizace a na-
sazeni nové technlky v oblastl vysypkového hospoddfstvi.

Dbtiiné podminky se znatnou vertikdln{i variabilitou nadloZ{
a mnohé prfirozené a umglé prekdzky, poddolovédni zna&né C4sti (ze-
m{ reviru starymi dolnimi dily a celkovy nedostatek prostoru pro
vnéjs{ vysypky jsou zékladnimi podminkami, k nimZ mus{ prfihliZet
jiZz projektant pti feéehi~vysyphych prostord.

Je 2hémo,'ie,pfekroéenim kritické vy&ky pro rdzné zeminy,
dochdzi{ k poruéeniﬁstability zaklddané vrstvy, ptipadné celé
Césti vysypky a tim k>seSUVﬁm ohroiujicim'bezprostfedné konti-
nudlni provoz technologickich celkl.

Pfiklady sesuvﬂvvysypkovych téles dokazuji, Ze je duleZité
"dodrZeni pfedepsanych vyZek jednotlivych etd?{ a jejich vrstev.
U vysoce vykonnych zaklada&® s hodinovymi vykony 6 - 15 tis. m3
sypané zeminy je velice nesnadné zajistit dodrzovén{i tohoto pa-
rametru, co? se také projevuje predev3im v posledni fézi zakla-
ddn{ zna&nou &lenitostf roviny sypané pléné.

Problematice fizeného zakléddani s vyuzitim technickych pro-
stfedkd bylo vénovédno znaéného isilf jiz v 70. letech, kdy se
zkonstruovala fada zaffzeni s vyuzitim fyziké&lniho principu ultra-
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zvuku. Jak se ukdzalo, nebyl tento princip k tomuto G&elu vhod-
ny z divodu potteby vysokého vyzafovacfho vykonu Vysilaﬁe, ru-
§ivych vlivdé hlugnosti a v neposlednf Fad& také vlivem pasoben{
vétru. Ani aplikovand zaf{zen{ s vyuzltim laseru nesplnila ote-
kdvané vysledky. Byly proto hleddny dals{ technické moZnosti,
mezi nimi i vyuzit{ radiolokaéni (RL) metody. Proto se v dald{
tdsti budu vénovat nékterym problémom, které bylo nutné fesit

v ptedchozim obdobi :

Vzhledem k tomu, e pfedm&tem experimentu m&lo byt zjiété;
ni, zda vyu?it{ radioloka&n{ metody v podmink&ch SHD je mo%né,
bylo nutné nejdfive fyzik4ln& postihnout objiekt detekce, kterfm
Je zna&né& €lenity povrch sypané zeminy, v&etn& jeji heterogen-
nosti. V dal%fim pak bylo potfebné odhadnout, jak se bude m&nit
efektivni odraz pro rdzné druhy gleritosti a pro rtzné dhly né-
klonu anténnfho systému. V nepoéledni'mife bylo potiebné zhod-
notit, jak se projevi cil, ktery bude na.rozhraniimezi Fresne-
lovou a Fraunhoferovou zonou, cof je prdvé typicky ptipad pfi
detekci cfld v bli%%fch vzddlenostech. Tento problém se dosti
tasto vyskytuje V'bfocesufzaklédéni, kdy pohybem ramene zakla-
dace muZe dojit‘k nghlé zm&n& vzdédlenosti anténnfho systému
umist&ného na rameni zakladage.

Podrobn&jsi analyza ukédzala, Ze pokud se parametr &lenitosti
terénu zmen3uje, nardstd hocnota efektivni odrazniiplochy'cile
pfi dhléch snimén{ B, které jsou blfzké nule. D4le bylo usouze-
nc, %e pti velkych, ale mirnych svazich nasypané zeminy, bude
odraz probfhat podle zdkont geometrické optiky, pficéemZ odraz
sméru zdroje (kde je umisténa i pfijimac{ anténa) je urtovédn té&-
mi elementy povrchu, které jsou orientované normdlné& k vlinovému
vektoru dopadajic{ vlny.

Z odvozené zdvislosti efektivni odrazné'plochy homogenné
glenitého povrchu jako funkce Ghlu zaméfeni B8 se ukdzalo, Ze
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dhel zaméfeni nelze zvétéovat 11bovolné Ze ziskaného grafu byl
odvozen z4vér pro uhlovy interval kyvu antén, ktery by nemél
ptesahovat B *1 = 30° s bude-1i- uvézena dynamlka okamiitého
automatického vyrovnévéni zesileni pfijimaée RL 30 dB Pro dy-
namiku okamZitého automatlckého vyrovnéni zesileni 20 48 by mél
byt maximdln{ Uhel kyvu BmaX“"O ~Z grafu téz vyplyvé Ze vlhf
kost pudy pf111§ neovllvni funkéni zévislost, nebo{ i kdyZ je
odraznd plocha Ug malsd, se Zm&nou Gthlu B se pfillé neméni, a- tu-
diz omezujicim faktorem JSOU jen energetické poméry vyslaného ey
a ptijatého 51gné1u a mezni dhel Qmez’ pod kterym je geometrlc-
ky obrazec sypaniny pod zakladaéem z pohledu anténniho systému
natolik zkreslen, Ze nebude pfedstavovat obraz reélné situace.

Z analyzy. procesu zaklédéni bylo nutné vyvodlt nékteré z4-
véry jednak pro postiZeni zmén sypaniny a Jednak k dosazent
uspokojivych vysledku méfen{. Predeviim z hlediska pfesnostl
méfeni vyéky bylo zapotiebi zhodnotlt jak se vytvéti hfeben
vysypky. Ukazuje se, Ze pti zvyéovéni hfebene vysypky se zvétéu-
je i Ghel nésypu pribliZné od 90 ~do 120 9, pfléemi hfbet hrebe-
nu se zplostuje.. : o :

Jinym problémem je skuteénost ie'rédidlokéfor'musiipraco—
vat v blizkosti sypaniny, .ale tak, aby nesnimal,sypéjici se ze-
minu, nebot ta by vytvotfila neuziteény cil a znemoZnila by mé-
feni vysky a daldfch veligin. Proto je nutné iabezpeéit odklon
svazku antén tak, aby pfi zmé&n& vySky ramene zakladae nedoché-
zelo k protnutf sypajici se zeminy s anténniml svazky V reali-
zaci to pfedstavuje odklonit anténni systém o Ghel zabezpeéuji-
ci vyse uvedene poiadavky A kone&n& uvdiit i vrhové paraboly
zeminy u zakladace, vyjadfujici vzddlenost dopadu zemlny od hra-
ny ramene zakladae na vysce vylozniku. Tato skutetnost znat&né
ovlivAiuje zobrazeni situace pod ramenem a spec1élné v misté za-
kl4dky, se nebezpe&né bl1%{ maximélnimu Ghlu zamé&feni pfedstavu-
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jici i zhorsené kvality a pravdivosti zobrazované situace v mis-
t&, kde je toho nejvice potteba. Tento dosti z4vazny problém lze
odstranit vysunutim anténniho systému pfed hranu ramene.zaklada-
ge tak, aby nepfekéiel'sypéni.

Tim je vlastné'VyfeééhO‘umisténi anténniho i radiolokaéni-
ho systému na rameni zakladaée a soulasné& vytvofené piimé&fené
podminky pro-shiméni»tefénufv blfizkosti zaklddky odpovidajici
skute&nosti. Nicméné je nutné podotknout i pozndmku k Udrzbé.
Rameno musi byt VytVofeno'ték, aby Umoinilo_rychlé odklopeni do
mista, kde lze pohodlné provéddét profylaktické prohlidky, nasta-
veni a ladéni systéhu: To je vSak problém konstruk€éniho rézu,
ktery je obecné feSitelny.

Na z4kladé systémové analyzy, energetické kalkulace a Caso-
vé kalkulace bylo rozhodnuto vytypovat systémy pouZitelné pro
potfeby zakladadt. Bylo nalezeno nékolik systéml, které pracuji
na bazi CW (st4lé vlny), z nichZ byl vybrén jako nejvhodn&jsi
CW radiolokaén{ systém sové&tské vyroby RV-5 s ndsledujicimi tech-
nickymi parametry:

vykon vysilaného signdlu 0,4 W

kmito&tovy rozsah (4,2 - 4,4) GHz
§itka pdsma 100 Hz

ptikon systému 100 VA, 115 V/400 Hz a 10 W, 27 V ss
doba pifipravenosti systému

k provozu 3 min.

hmotnost 10,5 kg
Eié??tieﬁ?g?i"ky’ i -50° az +50°C
vlhkost 98 %

Pfi zhodnocov4dni CW RL systému a analyze zptsobislosti pro dany
zamér vyslo najevo, Ze systém, z hlediska konstrukéniho, je na
polovodidové bszi dostate&n& odolny proti klimatickym podminkam.
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Jeho pfesnost méfen{ malych vzddlenosti odpovid4d poZadavkam
provozu, mé vysoky koeficient spolehlivosti a otfesuvzdornosti.
Soutasné vSak bylo zjisténo, Ze systém vyZaduje novy névrh an-
ténniho systému, zpracovdn{ signdlu, zplsoub napdjeni a %4d4 si i
novou interpretaci méfenych veliéin, véetné& zodolnéni z hledis-
ka vyssich teplot a prasnosti.

Soutasné se ukdzala nutnost hlub%{ analyzy vyuZit{ jednot-
livych podsystémd CW radiolokitoru. '

ProtoZe radiolokédtor pracuje se stdlou vinou (CW), jeho
anténn{ systém byl sloZen ze dvou oddé&lenych anténnich systémd.
S ohledem na méfen{i malych vzddlenosti (féddové 2 - 60 m) byl
proto ndvrh anténniho systému podstatnym problémem. K jeho tese-
ni bylo zapotfeb{ mnohokradt se vratit, nebol je zdvisly na vy-
béru typu velkostroje i zplsobu interpretace méfenych (Gdajd.

Byly odzkouSeny nédsledujici typy anténnich systémi:

- dva vlnovodné trychtyfe (VT)

- jeden (VT) a jeden systém sklddajici se z parabolického zrcad-
la (PZ) o 8 1 m, v jeho? fokusu je umisté&n VT (PZ /1/ + VT)

- dva systémy (PZ /1/ + VT)

- dva systémy (PZ /04 /+ VT ), kde 04 znac¢i @ 0,4 m.

VSechny vyse uvedené anténni systémy nebyly navrhovany za
i¢elem ziskdni nejlepsSich parametrd, nybrZz za Gcelem ovéfeni
pouzitelnosti radioloka&ni metody pro potieby zaklada&d. I s té-
mito anténnimi systémy byly dosaZeny naprosto pfesvédfivé vysled-
ky, hovotic{ jedrozna&né& ve prospéch vyuzitelnosti radiolokace.

Samotny radioloka&ni systém neni jeSt& schopen vyjadrit
profil terénu. Signdly pfijaté odrazem od profilu terénu je nut-
né zpracovat procesorem tak, aby mohly byt vyuZity operédtorem
pro fizeni zaklddky. K tomu bylo zapotfeb{ provést geometrickou
interpretaci radiolokad&ni Glohy pro potfeby zakladall, systémo-
vé navrhnout signdlovy procesor, umo?nujici zpracovanou informa-
ci ptetransformovat na signdly pouzitelné pro zobrazen{. Obecné
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bylo moZné te3it od samého po&dtku Gkolu problém dvéma cestami
- digitdln{ nebo analogovou. Nakonec se ukdzalo, %e z hlediska
materidlnfch moZnost{ i z hlediska cile - ov&fit princip s mi-.
' nimdlnimi ndklady - bude nejvhodn&js{ navrhnout nejprve analo-
govy signdlovy procescr a teprve v dals{ etap&, pracovat na di-
gitdln{ verzi. I pfesto bylo povaibvéno za nutné jestd ve vy-
zkumné etapé& ovérit model signdlového procesoru na analogovém
potitadi. Z informact, ziskanYéh prazkumem vyplynulo, Ze nejdd-
lezitéjs{ €dst{ vyzkumu proceéoru bude geometrickd interpretace
radioloka&n{ Glohy, nebot tato ukazuje i na moZné typy radiolo-
katnich systémd vyuZivané pro ruzné druhy velkostrojd. Po pro-
vedeni geometrické interpretace ulohy byl navrZen a sestrojen
signdlovy procesor, ktery byl také odzkousen v experimentu pifi-
mo na zaklada&i. Vysledky byly uspokojivé a prokdzaly, Ze pro
nejslozitéjs{ variantu.bude vhodné procesor rozélenit na &dst,
kterd bude na rameni vyloZniku a &4st u zobrazovacfho systému
v kabiné fidice. -

Na z&kladé Uspésnych zkousek s vyuzitim principu radiolo-
kace, které probfihaly v roce 1982, bylo zapocato na konstruké-
nich a vyvojovych pracech funkéniho vzoru radiolokaéniho vy3ko-
m&ru (RLV) pro zaklada&e s pevnym a pozdéji rucné& nastavitelnym
anténnim systémem a zafizeni bylo nasazeno k dlouhodobému od-
zkouSeni jak v letnim, tak zimnim obdobi na zaklada&i ZP 6600/87
na k. p. DVIL Komofany.

V dervenci 1986 bylo pfikroteno k realizaci radiolokacniho
zatizen{ se statickym anténnim systémem (RLZ-SAS).

Zaddni technickych parametrl pro RLZ-SAS bylo nédsledujici:

a) dosah m&tfené vzdédlenosti 60 m
b) minimdln& méfitelnd vzdélenost 2,00m
c) poZadovand ptesnost méfené vysky 0,5 m

d) m8feni a signalizace dosaZené ne-
bezpetné vysky 3 m pod vyloZnikem
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. e) mdten{ v rdznych klimatickych podmin-
kdch v denni a no&ni dobé

Experimenty bylo prokézdno, Ze RLZ-SAS umoZfuje:

.a) méféni vzdalenosti v rozsahu: 2-99,8 m'po dpravdch 500 m
b) miniméln{ méfitelns vzdéle- “

nost: . ok, e et 2 m
c) ptesnost méfené vzdédlenosti: 2o

2 M ’
od 10 m s pfesnosti 3 %

- nastavensd negezpebné vzddlenost 3 m byla signalizovédna
s pfesnost{ - 0,3 m i

- systém vypottu rozd{lu vzdédlenost{ pracuje s pfesnosti
+

- 0,1 m

- pti specidlni oSmihodinovg zkousce se ukédzalo, Ze zmény mé-
fenych udajd neptesahuji - 3 % z mefené vysky .

d) pti praktickych zkouskdch byly dosaZeny ndsledujici hodnoty
ploénénrozliéqvaci schopnosti:

- do 10 m vyéky leps{ nez 0,125_m2
-0d 10 m do 20 m vy3ky lepé&d nei.O,S mz
- od 20 m do 30 m vy3ky lep&f nez 1,5 m?
e) celkovy pkikon RLZ-SAS 256 VA
napdjeni 220 V/50 Hz

Na zdklade ziskanych zkuSenosti z pfedchdzejicich vysledku
ptevlddl sprdvny ndzor, Ze neoddélitelnou souddsti RLZ a podmin-
kou, nutnou pro sprédvné uplatnovéni radiolokaénf metody a zajis-
tén{ realizace jejich pfinosd a G&inkd z rozboru ekonomické efek-
tivnosti, je urychlend realizace kyvného anténniho systému (KAS)
s moZnost{ jejfho f{zeniho nastaveni. Proto v 6/87 byla zahdjena
realizace ovéfovaciho vzoru RLZ-KAS.

Reseni a realizace takového systému pfedstavovaly podle zémé-
ru autonomni celek, fizeny podfizenym mikropo&itafem v subpofita-
tovém systému RLZ-KAS s fizenym ovldddnim pohond a umisténim
anténniho systému s pohony na drZédku vhodné konstrukce. Viz obr.
1 a 2. ‘
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PROGRAMOVE VYBAVEN :
-MONITOR '
<PREKLADAC JAZYKA BASIC-G)
-OPERACN( SYSTEM RIZEN,
UZIVATELSKE PROGRAMY

- UMEL VYCHVLEM ANTENY (,/.p)
- &kMA DALKA

-t ONICE  POLOHY
MERENEHD. BODU)

- SIGNALY RIZEN POHYBU

ANTENY
§§u§%
OHEL
L.xELEVACNI <4
wmiﬁ?xu ;
RV-S .
ANT. PROPOJEN |  RiDICI

2 v - -o. » KL AVESMCE
SYSTEMU  |(SVETLOVODNY MIKROPOCITAC
‘ .| kaBEL, NEBO *
KOAXIAL) : e
' ' OVLADACI

. / (Riz EEPéTg;g |

ARTENN  SYSTEM : [ﬂ
O’O TISKARNA ‘ ¢
VYSTUP HLASOVEHO
SYNTETIZERU

VYNEJS! PAMET

Obr. 1 - Z&kladni blokové échema RLZ-KAS

1040 3500

2300

v

Obr. 2 - Uspof&dani mechanické &asti RLZ-KAS
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Ovladaci panel kyvan{ a fizeného nastaveni je scutdstf{ panelu
vyhodnocovac{ &4sti s nadf{zenym mikropocitafem, a to v komple-
xu s kldvesnici makroinstrukc{ a grafickym displejem pro zobra-
zovéani situace sypéni pléné, vietné alfanumerického popisu.
Tento ovlddac{ panel s kldvesnici makroinstrukci a grafickym
displejem je umistén v kabiné fidice.

Z kabiny tidite, pomoci grafického displeje s alfanumeric-
kym popisem lze pribézné pozorovat situaci a méfené vysky sypa-
né plané dle potieby fidige, a to jak hfebeny sypané lédvky v po-
délném sméru, piipadngé i v pii&ném sméru. Pfi vyuZiti kyvéni
lze z ptiéného profilu zjistit vzddlenosti hiebend, jejich vys-
ky vO&i vztazné rovin&, jakoz i vuii sobé&, sklony hifebend a sy-
panych udtvard.

Koncepce systému je zaloZena na vyuZiti dvou specializova-
nych mikropoéitaéﬁ; Cinnost systému v redlném Ease fid{ hlavn{
mikropo&ita& na zékladé informaci ziskanych z podi{izeného mikro-
po&itate pro fizeni soustavy. Mikropo&itate jsou propojeny sé-
riovym komunika&nim kandlem, pfenos informace je fizen hlavnim
mikropotitadem. Propojeni je realizovédno pomoci svétlovodného
kabelu. Vyhodnost vyuziti sériového propojéni je déna minimdl-
nimi ndroky na mno%stvi propojovaci kabeléZe. Mikropo&itac an-
ténni soustavy ovl4dd pohyb antén v z4vislosti na zadaném reZi-
mu &innosti, ktery je pfeddvén od fidiciho pogitacte komunikal-
nim kandlem. Mikropotita& anténni soustavy, krome tizeni pohybu
antén, tid{ proces méfen{ ¥ikmé dalky, provéddi vypocet pravo-
dhlych soufadnic zm&fenych bodl profilu ter&em, vypo&itané sou-
fadnice polohy bodt pfeddvd komunikaZnim kandlem hlavnimu po&i-
tadi k daldimu zpracovédni. Kromé& toho fidicimu boéitaéi pifedédva
informaci o poloze anténni soustavy.

K n&mu jsou dédle piipojeny zdroje informace o Ghlu natole-
ni vyloZniku zakladaée‘gg'v horizontélni roving a elevatniho

Ghlu vylozZniku &£ .
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- Poéitaé pti 6innost1 strOJe automatlcky sleduge stanove-
né parametry a signalizuge JEJiCh dosazen{ (napf dosazeni ne—
bezpeéné vyéky, pfekroéeni nastavené vyéky ‘apod.). A

Informace na obrazovce Je zobrazena v graflckém re21mu,
(v1z ohr . 4) nézornost zobrazeni, ‘automatické vyhodnoceni
zkraCUJe dobu reakce fidiée na vznlklou 31tua01, gimz miZe A
znamné pfispét ke ZVyéenI celkové efektlvnost1 préce

7~

o

i \

v/o/ e a®
20 | «0
10_-:::1 «120° 12¢°
o o
P P o] | : 3 : o
«10- , ~ “16s5 =15 10:15:52
-20° TN N TR DALKA
6 . e T
= REZTW _ WERENT
NASTAVENT ] MERENT PARA NAVRAT
sklon 7°§ | dk 5'13.0 m dV=15m 4_‘;)

Objl’-. 3 -

Obraz monitoru detailng zobraZUJe podélny profil re-
liéfu pod vyloZnikem. ZobraZUJe mimo reliéfu vzddle-
nost dvou zvolenych bodd v drovni -16,5 m a -15 m vzd4-

' lenych na profllu d,= 13 3 a vyékovém pfevyseni

z 145 m,ocoi je éklo ‘Dale dhel natoceni vyloZ-
nyku K = 46~ vietné graflckého zobrazeni v pravém rohu,
dédle datum a &as. Vy3ka vztaizné roviny Ro nastavena na
Om (pojezdové pléné), nastavend pfikdzand vyska syBéni
VP = - 7,0 m (dGpadni sypéani), sklon vyloZniku A = :
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Obr. 4 - Dbraz monitoru zobrazuje pEitny profil reliéfu pod
; vyloZnikem, pii- méfeném zaglédénio Nastaven{ dorazd
“otoce vxloiniku KAPA - 95~ "a 100" Vyloinik je v po-
1oze 357 Dstatni udaJe viz obr 3 :

Po konstrukéni strénce RLZ KAS sestévé ze tfi elektricky '

vzéJemné propOJenych kompaktnich celku '_" A S :

a) z fidicfho B- bltOVéhO po&itate s mon1torem, umisténého v ka—{
bing f1dlée zakladaée a upraveného pro préci v reélném baseo

b) ze skriné RLZ s ‘podf{zenym poéitaéem s obvody pro fizené :
otééeni krokovych ‘motord k pohybu anténniho systému a rédio-

vého vyékoméru RV 5 M ,umisténého na rameni anténniho systé—

‘_mu, : - B ; gty ; : Sl ek )

c) z vykonového zdro;ového vybaveni 220 V umisténého na konci
vyloiniku zakladaée ' ' : :



= 5% .

Zédkladn{ parametry RLZ-KAS umoZnuji:

1. Merit vysky a 3ikmé délky do 100 m s ptesnost{ 0,5 m v celém
rozsahu.

2. Snimat reliéf terénu v podélném sméru osy vyloZniku od svis-
lice k zemi v rozsahu dhlu 8:
a) pti Fizeném nastaveni *72° (pti sklonu vylozniku o = 0°).
b) pti automatickém kyvén{ 240° s dobou kyvu programem nasta-

vitelnou od 3 do 12 s.

3. V zdvislosti na vySce vyloZniku zakladale piiklanét a odkl4-
nét anténn{ systém v pti&ném sméru v Ghlu g”v rozsahu £30°
od svislice. - | :

4. Méfeni Ghlu zdvihu vyloZniku v rozsahu Ghlu £ od -6° 30" do
+15° 40°s prub&znym zobrazenim Ghlu na displeji.

5. M&¢feni thlu % otofe vyloZniku v rozsahu & 120° s jeho prtb&z-
nym zobrazenim na displeji.

6. Vysledky mé&feni a vypo&td zobrazit na displeji a umoZnuje je-
jich archivaci. ‘

7. Nastaveni reverzace otofe vyloZniku a vyuZit{ tohoto signdlu
k automatickému fizeni zakladacde.

8. Akustickou a svételnou signalizaci na displeji pfi dosazeni
drovné nastavené vysky sypdni nebo dosaZeni nebezpetne vysky.

9. Zobrazeni prObé&Zného tasu a data na displeji.

B&hem obdob{ ovéfovaciho provozu byly odst:aﬁovény néktepé
vyskytnuvsi se zé&vady (zesileni nosite anténniho systému, vymé-
na elektromagnetického &idla, oprava impulsn& fizeného zdroje).
P¥i uvedeni zatfzeni do provozu bylo zjist&no, Ze plivodn& navr-
hované ptevodové skiiné krokovych motord pro kyv anténniho sys-
tému Jsou nevyﬁovujici. Proto byly nahrazeny novymi se zvySenym
pfevodovym stupném. V pradb&hu ové&fovaciho provozu byly provéde-
ny dpravy programového vybaveni potftade, které vyplynuly z po-
Zadavkd tidide zakladacde. '



Na zékladd dosavadnich zku$enosti z provozovani RLZ-KAS
na zaklada&i ZP 6600/86 s. p. DLM (obr. 5) provoz Vrdany 1lze
konstatovat, Ze se uplatnuje pfedevdim p¥i udrZovdni rovno-
mérné vysky sypaniny pod zaklddacim vyloZznikem, coZ sniZuje
ndkladovost provozovéani buldozeru pti dokonfovacich pracech

na jednotlivych etdZzich vysypky.

Obr. 5 Provozovéni RLZ-KAS na zakladaZi ZP 6600/86

L.
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Zcela evidentné je vyuZzivdno moZnosti nastaveni signaliza-
ce Ghlu natdéeni vyloZniku, coZ je impulsem pro fidige k jeho
reversaci.

JiZz z tohoto uvedeného vyuZzivdn{ RL zafizeni vyplyvéd, Ze
fidi¢ velkostroje miZe dodrZovat predepsanou technologii zaklé-
dani a Ze md dostatek informaci k rozhodovdni o dalsim postupu
sypani i pfi ztiZenych podminkdch viditelnosti.

Jednou z dilezitych informaci, kterd je prubéiné poddvana
fidic¢i na zobrazovacim displeji, Je podélny i pificny profil
terénu pod vyloZnikem s udanou vySkou sypaniny od pojezdové ro-
viny a vzddlenost konce vyloZniku od sypaniny, coZz lze vyuZi-
vat ke snizovdni energetické ndrocnosti,kterd vyplyvéd z moZnos-
ti sniZen{ dopravni vy3ky na minimum.

Celkové lze hodnotit zafizeni (RLZ-KAS) jako odpovidajici
zadanym parametrdm a vyhovujic{ poZadavkim fidife zakladale
pro optimdlni fizeni zakléddaciho procesu. Je konstatovéno, Ze
celkové provedeni zaiizeni vyhovuje didlnim provoznim podminkam.
K realizaci RLZ-KAS bylo krom& vySkoméru RV 5 - M (vyrobek
SSSR) pou?ito vyhradn& tuzemskych elektronickych soutdstek.

0d samého pocatku fééeni problematiky, scuvisejici se za-
vadénim radiolokadnich metod méfeni v provozech SHR, Je provéa-
déna Gzks spoluprédce s DT CSVTS Brno. Pro feSeni (kolu byla
uzaviena kooperace pro jednotlivé etapy feSeni na zdkladeé hos-
podéfskych smluv. Na pracovnfcich DT CSVTS Brno spo&ival pievai-
ny podil jak teoretickych, tak realizaénich prac{. Spolupréce
byla cboustrann& prosp&3$nd a odpovidd vysledkim feSenf tkolu.

Jednim z problémd realizovaného RL zatizeni je jeho roz-
mérnd anténni soustava, kterd je dana pouZitou frekvenci radio-
vyskoméru RV-5 M. Je proto snahou fe3itelskych pracovnikd na-
vrhnout miniaturizaci tohoto systému, kterd spotivéd v pfechodu
na vy35{ kmitoget cca 18 GHz, pro ktery lze v soutasné dobé
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'Z&Jlstlt i potfebné elektron1cké souééstky tuzemskeé vyroby

Na zakladé ‘tohoto zgléténi byla proto zpracovéna v rémci
fesen{ tohoto ukolu technicko ekonomlcké studie, které svym‘
_obsahem ptedklads: vyv03 mlniaturlzovaného RLZ-KAS-M. ”

v nastévajicim obdobi bude nutné v SHD re&it komplexné pro-
jblematlku budovéni stabllnich vysypek Zvléétni daraz Je kladen
_na stavby vysypek 'S uklonénym1 podloikaml a. na vysypky ve1m1 vy—
- soké (ai 300 m). Zékladnim piedpokladem Gsp8sné technologle bu-
dovan{ velm1 vysokych vysypek je mJ informace a znalost redlné-
ho stavu,vysypky v prubéhu sypani t3§70AsprévhébaplikaCi'tech—
nologického zéklédéni v?sypék a dﬁslednéhd tvarovéni svahu po
vrstvéch. Pro takove zakladdn{ se pod{td s rekonstrukci linedr-
nich parametrd zaklada&t ZP 6 600 (které nerou pro apllkovany
zpsob tvarovén{ etdsl po vrstvéch vyhovugici) 4 kdyi zustane:
nefesen nedostateéné dlouhy vyloinik a jeho z4visly systém nato-
teni na smér krééeni Predevéim viak nové typy zakladaéu ZPD
8000, ZPD. 13000 a ZPD 10 000 s kréélvym podvozkem a dlouhym vy-
loinikem 1200 a 133 0 m vybavené RLZ KAS M by plné odpovidaly
pfedstavém pracovniku SHD o dusledném tvarovéni svahu véech vy— :
sypkovych etézi po vrstvéch s e

oV procesu dobyvéni Je nezbytné na velkorypadle kontrolovat
zestrmeni svahu,‘" jejlch Ghel sklonu s cilem ZVyéeni bezpet-
nosti dualniho provozu protl néhlym sesuvum skryvkovych fezu, coZ
op&t miZe b&zn& plnit RLZ-KAS-M. ;

Vyée uvedené tkoly dobyvaciho procesu a zeJména pak Jeho}
ééstl zakl4d4nt _vyZadugi tedy radlolokaéni zat{zen{ miniaturi-
zovaného systému»KAS v komplexu se skiin{ RLZ o snizené hmotnos-
ti KAS vcetne nosxée AS pfi zachovéni dosaZenych schopnosti mé-
feni a zobrazeni které mé RLZ KAS, ptipadn& JBJlCh rozdifent
pomoci 16 b1tové vypoéetni technlky a barevného zobrazovaciho
monxtoru Reallzace takového RLZ-KAS-M by znamenala nejen jeho
pfimoU'ap11k301 pro zaklédéni vysypek ale i jako vhodné &idlo
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(délka anténniho systému do 60 cm a Sifka do 30 cm) pro kontro-
lu najf{zdéni velkorypadel do tfezu pii kontrole strmosti svahu
fezu, nebo zatfzeni hrO’kontrolu a vypoéét z4sob surovin na
skladkach (uhli v elektrérndch, 3térku, tepy, atd.)

Shrnuti{

El4nek pojedndvé o feseni dlohy, vedouct ke zjistovéni
a méfeni vysek sypanych etd?{ zakladagem. K tomuto zadméru je
vyuzito radiolokatni (RL) metody, kterd byla provozné nasazena
a ovéfena na zakladaZi ZP 6600. Na z4klad® poznatkl ziskanyth
2 tohoto nasazeni bylo v 9/90 ukonteno Feseni vyzkumného dkolu,
jehoZ realiza&nim vystupem je funkéni vzor radiolokaZniho zafi-
zeni, které vyuZzivé kyvného anténniho systému a ve spojitosti
se zobrazenim sypaného reliéfu davé vyuzitelné ddaje pro fize-
n{ zakladaciho procesu fidici velkostroje. Jeho dals{ vyuzitl
je smérovano k automatizaci tizeni zakladace.





