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Predikcia zakladnych technickych parametrov
terénnych manipulatorov modularnej konstrukcie

V procese vyvoja novych konstrukcii mobilnych pracovnych strojov sa s vyhodou uplat-
fnuji metédy umoziiujice objektivne stanovenie zakladnych technickych parametrov
zalozené na skimani a vyhodnocovani poznatkov sticasného stavu. V konstrukénej
praxi sa dnes uplatiiujt flexibilné zostavy strojov zloZené z unifikovanych modularnych
stavebnych dielov. Takéto konstrukcie maji viacero vyhod a nesporne priaznivo ovplyv-

fiujd logisticky vyrobny retazec podniku.

skladbu
skracuji C¢as potrebny na konstrukéni

Konstrukcie majice takato

a technologickd pripravu vyroby, znizuji
vyrobné naklady, zjednodu$uja samotny
vyrobny proces a zlepsujitiez konkurencie
schopnost vyrobku na trhu. Predpokladom
efektivnej integracie novej konstrukcie do
stavajliceho vyrobného retazca podniku
je jej flexibilita a schopnost prisposobit sa
roznym poziadavkdm pouzivatelov, teda
umoziovat tvorbu variant typov strojov,
ktoré st sacastou konkrétnych staveb-
nych alebo velkostnych radov. Modu-
larne systémy si koncipované na baze
Gplnych funkénych jednotiek, umoznuju-
cich zostavovanie rbéznych konstrukcii
s odpovedajtcimi, vopred definovanymi
technickymi parametrami, garantovanou
kvalitou, spolahlivostou a bezpe¢nostou.
Takéto rieSenia st v kone¢nom désledku
tiez predpokladom vytvéarania tkz. platfor-
my, zahriiujlcej ¢o najvacsi pocet zaklad-
nych stavebnych modulov spolo¢nych pre
vyrobky tvoriace aktudlny vyrobny pro-
gram. Tato mozno povazovat za vycho-
disko pre efektivny navrh v zmysle pozia-
daviek pouzivatela s pozitivnym dopadom
na rozhodujtce ekonomické ukazovatele
podniku.

V obdobi poslednych patnastich rokov
sa u poprednych firiem zaoberajtcich sa
vyvojom mobilnych pracovnych strojov
objavili nové koncepcie strojov, oznaco-
vané ako teleskopické terénne manipulé-
tory. Tato skupinu mozno charakterizovat
ako univerzalne pracovné stroje uréené na
manipulaciu s roznymi druhmi materialov,
pri¢om vyuzivaja Siroky sortiment pridav-
nych pracovnych zariadeni. Navrhovanie
konstrukcii teleskopickych manipulatorov
vyuzitelnych nielen v oblasti stavebnictva
(ale tiez v agrosektore, komunélnej sfére,

drevospracujicom priemysle a podobne)
si vyzaduje poznanie vychodiskovych
kritérii, ziskanych z porovnania hlavnych
technickych parametrov v sti¢asnosti vyra-
banych a na trhu dostupnych manipula-
torov. Stanovenie optimalnych hodnét
technickych parametrov strojov na zékla-
de istych skasenosti mozno dosiahnut
objektivnymi systémovymi metédami ako
je tedria podobnosti a fyzikadlneho mode-
lovania. Tato metéda je v odbore zem-
nych strojov aplikovana pre proces tazby
a rozrusovania zemin na skupinu rypa-
diel a nakladacov. Jej aplikacia na sku-
pinu teleskopickych manipulatorov, ktoré
st v oblasti mobilnych pracovnych stro-
jov najmlad$ou skupinou, prinasa v tejto
oblasti délezité nové poznatky. Vzhladom
na premenlivost pomerov v ponuke strojov
na trhu mozno predpokladat, Ze ziskané
vysledky vsak nie si kone¢né a v buddc-
nosti je potrebné znova venovat pozornost
ich verifikacii v stlade s vyvojom v tejto
oblasti. Pri ur¢ovani kritérii podobnosti
vztahujlacich sa na skupinu teleskopic-
kych manipulatorov treba zohladiovat
zvl&stnosti ich pracovného rezimu, ktory
sa vyznacuje premenlivostou zataZzenia,
Castymi zmenami smeru jazdy, nahlym
zatazovanim a vymenou pracovného
zariadenia. Ur€enie a stanovenie kritérial-
nych zavislosti hlavnych technickych
parametrov manipulatorov bolo realizo-
vané na zéklade konkrétnej poziadavky
pomocou tebrie podobnosti a rozme-
rovej analyzy, pri ktorych sa vychadza
z komplexnej podobnosti, ktord vystihuje
celkovy charakter podobnosti javov. Pod-
mienkou teérie podobnosti je, Ze vietky
odvodené kritéria musia byt v bezrozmer-
nom tvare. Uvedené kritéria podobnos-
ti, resp. simplexy boli odvodené z pod-

mienky stability manipulatora, pod-
mienky medznej adhézie a z rozmerovej
analyzy. V danom pripade bola vyuzita
rozmerova analyza pri porovnavani para-
metrov motora s parametrami stroja a pri
ur¢ovani rozmerovych charakteristik stro-
ja. Treba poznamenat, Ze rozsah vytypova-
nych parametrov bol podmieneny tdajmi,
ktoré vyrobcovia vo vseobecnosti uvadza-
ju v dostupnej firemnej literatdre. Kvan-
tifikacia odvodenych kritérii podobnosti
a simplexov bola realizovana na skupine
v sGcCasnosti vyrabanych a dostupnych
teleskopickych manipulétorov. Zakladnu
ponuku na trhu tvori asi 30 firiem, ktoré
vyrabajd viac ako 190 typov manipuléto-
rov. Udaje zhromazdené o tejto skupine
strojov boli zosumarizované do tabuliek
a bola vytvorena zékladna databaza sle-
dovanych technickych parametrov pre
Statistické zhodnotenie. Urcujlce para-
metre boli ziskané z najnovsej firemnej
literatdry, st lahko kontrolovatelné a je
zarucena aj ich hodnovernost. Pre uréenie
funkénych zavislosti a ich predpokladané
nésledné praktické vyuzitie boli vytypova-
né tieto technické parametre teleskopic-
kych terénnych manipulatorov:

(kg)

e maximalna nosnost, My o (K8)

e vykon motora, P (kW)

e celkova hmotnost, m_(kg)

e maximalny dosah, | (m)

e menovity dosah, /

nom

® menovitd nosnost, m

b,Inom

(m)
® razvor, r, (m)

e rozchod, r, (m)

e polomer zata¢ania, R (m).

Odvodené kritéria podobnosti a simple-
xy boli G¢elovo oznatené pomocou sym-
boliky, ktora zohladnuje hlavne zakladné
konstruk¢né znaky manipulatorov m *v
kde:

n — je poradové ¢&islo kritéria, alebo sim-
plexu 1, ..., 7,

x — triedenie podla konstrukénych zvlast-
nosti charakterizované nasledovnymi
symbolmi:
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1,2, 3, - pocet dielov teleskopického Kritérium podobnosti R bt Koeficient korelacie =
P 5 vz ’ Funkéna zavislost
vyloznika, simplex 7 *¥* [-] R[-]
K —stibor manipulatorov s krabim cho- w20 m =2,3367m, +3086,5 0,9022 E
dom, m 20 m_=2,2301m,_  +3663,6 0,9464 &
€ - cely sledovany stbor, _ 7 m.=1,1445m_  +6983,9 0,8697 v
yz —pouzity druh stabilizacie charakterizo- -

. Lo . 200 a=0,16391 +0,5063 0,8374 0
vany nasledovnymi symbolmi: 2 max -
00 —bez aretacie zadnej napravy a bez w0 a=0,0696l,+1,0644 0,8269
modulu stabiliza¢nych podpier vpre- w0 a=0,0765| _+0,57269 0,8324
du, 7, 200 m,=2,2088m,  +545,65 0,9093
A0 — s aretaciou zadnej napravy a bez 7, 20 m =2,1342m_  +984,08 0,9319
modulu stabiliza¢nych podpier vpre- " ;
du m, >0 m,=0,9647m, = +5877,8 0,8379

! C —
0S — bez aretacie zadnej napravy s mg = 1,1808P+1002,1 0,821
a s modulom stabiliza¢nych podpier LA r,=0,6267r,+0,2312 0,8776
vpredu, nX r,=0,4415r+0,1893 0,9011

AS — s aretdciou zadnej ndapravy
a s modulom stabiliza¢nych podpier

Tab. 1: Prehlad kritérii podobnosti a simplexov

vpredu.

S pouzitim uvedenej symboliky boli
vyjadrené funk¢né zavislosti a koeficien-
ty korelacie pre realne kritéria podobnosti
a simplexy uvedené v tab. 1. Verifikicia
teoreticky odvodenych kritérii a simple-
xov bola realizovana metédou statistické-
ho vyhodnotenia a regresnej analyzy. Pre
postdenie odvodenych zavislosti bola pre-
lozena kazdym stiborom regresnd priam-

ka, ktorej koeficient korelacie charakte-
rizuje stupen tesnosti linearnej zavislosti
medzi ndhodnymi premennymi.

Pri vytvarani novych konstrukcii mobil-
nych pracovnych strojov projektant ¢as-
to vychadza z porovnania s existujacimi
podobnymi konstrukciami. Proces kreova-
nia konkrétneho mobilného pracovného
stroja ur¢eného narealizaciu pouzivatelom
pozadovanej pracovnej technolégie sa
viak musi opierat o objektivne vstupné

informacie. Tieto mozno ziskat prave
Statistickym spracovanim a vyhodnote-
nim parametrov existujicich strojov. Na
zéklade takto ziskanych vysledkov je
mozné vytvorit databazu vstupnych Gda-
jov pre konkretizaciu vseobecnych kri-
térii podobnosti. Takto ur¢ené zakladné
technické parametre slizia projektantovi
pri spresneni vstupnych Gdajov a objek-
tivizacii najmi dvodnych faz procesu
konstruovania. a
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A MANIPULACI SYPKYCH MATERIALU

OAD-TEC
s.r.o.

Vinohradska 78, 618 00 Brno

Firma ROAD-TEC, s.r.o.
Vinohradska 1113/78, 618 00 BRNO
zastupuje a méa vyhradni pravo prodeje v CR a SR
rakouskeé firmy Strallmayr Maschinenbau GmbH&Co KG

Teleskopické plnici hubice
pro vyskladiiovani sypkych materidlo do cisteren a volnou
nakladku nékladnich aut, zelezni¢nich vagénd, kontejnerd.

Rotaéni vrivlkové sondy

pro bezpeéné hlidani limitnich hladin sypkych materialo.

Tyéové limitni sondy

Bezpecénosini klapky zasobniku

Pneumatické vzaviraci ventily

Cisternové spojky STORZ

Systémy davkovani mikrokomponentu

Y VIVAN

VIVAN s.r.o., Cacké 1725, 530 02 Pardubice
Fax. (zdzn.): 466 330 891, tel.: 466 301 800, e-mail: vivan@vivan.cz
http://www.vivan.cz

névrhy - projekty - doddvky - realizace

a polskeé firmy Dobrowolski Sp. z 0. o.
soucCasné provadi i zaruéni a pozaruéni servis

Nabizeny sortiment:

Strikaci stroje na zivici

Natérové vyspravkové soupravy
Dopravniky Zivic a pfipojné rozstfikovaci stroje
Zametaci stroje

Drtovace — sypace drti

Kotle na asfalt

Zalévani spar a prislusenstvi

Frézy na spary

Patchmatic

Zasobnik asfaltu

Traktorové sypace

Sypace na inertni i chemicky posyp
Snéhoveé pluhy

Cisterny

Kropici a myci vozy PZ

Hydraulické vozidlo pro svoz odpadu
Zametaci vozidlo

Kontakt: Vinohradska 1113/78
618 00 Brno, info@korekt.cz
tel.: 548 423 217, mobil: 602 542 508
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