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Abstrakt

Bakalafska prace na téma Srovnani vykonnosti teleskopickych nakladact pii rozdilnych
pracovnich operacich se zabyva analyzou pracovnich strojii, faktory, které ovlivituji vykonnost
nakladacii na stavbé, v zeméd¢lstvi a pti provadéni pracovnich operaci. Déle je zde zminéna

analyza technickych parametri a vazba na velikostni kategorii.

Druhé cast prace se zabyva vyhodnocenim vysledkt sbért dat pro stanoveni skute¢nych
Casti pracovnich cykli nakladacl v zavislosti na provadéné praci. V praci je také obsazena
skute¢na vykonnost nakladacii v zavislosti na provadéné pracovni operaci. V zaveru prace jsou

stanoveny navrhy pro optimalni vyuzitelnost strojii na stavbe¢.

Klic¢ova slova

Naklada¢; pracovni ndstroj nakladace; skute€na vykonnost nakladace; pracovni cyklus

nakladace; zemni prace



Abstract

Thesis on Comparison of the performance telescopic loaders at different working
operations analyzes of machines, the factors that affect performance loaders in construction,
agriculture and the implementation of the work operations. There is also mentioned the analysis

of technical parameters and binding on the size category.

The second part deals with the evaluation results of the collection of data to determine
the actual times loader cycles, depending on the job. The work also included the actual
performance of feeders depending on opera- tions. The conclusion set out proposals for

optimum machine availability on site.
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1 Uvod

Od pradavna si lidé snazi usnadnit praci kdekoliv jen je mozné. Jednim z prvnich
pomocniku lidskych bytosti byla animalni sila, ¢i-li tazna zvitata, ktera byla schopna usnadnit
veskerou lidskou namahu. Nesmime opomenout ani néfadi, které tolik namahanou praci velmi
zjednodusilo. Léta sla dal, lidé badali a tim postupem ¢asu byly vynalezeny parni stroje, které
byly schopné pohanét prvni skute¢né vykonné stroje. Pocatek stavebnich strojii sahd nékam do
obdobi evropské priimyslové revoluce, kdy vznikly nejlepsi podminky pro samotny vyvoj
téchto dosud nevidanych stroji. Tento vyvoj se promitnul ve vSech oborech. Toto vSechno
prispélo k obrovskému ristu, potiebé t€Zby a transportu materialu a tim byly dany podminky
pro vznik stavebnich nakladaci. Nakladace byly urcené k naklddce, ptepravé a vyloZeni
riznorodého materialu. Nakladace jako takové maji obrovské uplatnéni ve stavebnictvi,
zemédélstvi, lesnictvi, v kamenolomu a své misto maji také v armade. Na samém pocatku se
hled¢lo hlavné na prakti¢nost nakladact, estetika zlstavala v pozadi. Tyto stroje vSak prosly
velkym vyvojem a €asté zmény v konstrukci nakladacti umoznily zapomenout ustalené forme
etapy vyvoje. Prvni dilezitou etapou byla zminénéd primyslova revoluce, ktera v§ak neméla
parni pohon. Sikovni lidé ptisli s napadem, jak piedélat z existujiciho traktoru naklada¢. Druha
a stejn¢ dilezitd etapa zacala druhou svétovou valkou. Vialka vytvofila obrovskou §kodu na
stavbach a tim vznikla i kladend otazka, jak dat vSe opét dohromady, aby bylo vse v potadku.
Bylo zapotiebi co nejlepSich a vykonnéjSich pracovnich strojli, mezi které miZzeme zafadit a
nakladaCe. JednoduSe valka ptinutila staty vyvijet spolehlivou techniku, uplatnit veSkeré
poznatky ve vSech oborech. Doslo i ke zméné designu nakladact a ostatnich stroji. V té dobé
byl objeven kloubovy radm, pro bezpecnost obsluhy byla pozice vylozniku jasné urcena pied
operatorem. Timto byla definitivné ukoncena etapa nakladaci, které vychazely svou konstrukei
zZ traktord a oteviela se moznost designérim. Jako nejvétsi firmy Ize jmenovat Kawasaki,
Komatsu, Caterpillar a Volvo. Vsechny tyto jmenované firmy jsou nejvétsimi dodavateli

nakladact ve svété.



2 Literarni prehled
2.1 Nakladace

Nakladace jsou samohybné stroje, které nam velmi usnadnuji préaci. V praxi nakladace
muzeme rozdélit na pasové a kolové, které maji namontovanou integrovanou nosnou konstrukci
lopaty na pfedni Casti stroje. Dalsi soucésti kolového nakladace je pakova soustava, kterou lze
nabirat material nebo rypat prostfednictvim pohybu stroje dopiedu. Zaroven zdviha, vysypa a

piepravuje jakykoliv material (CELJAK, 2009).

Nakladace jsou tvotfeny z né¢kolika funk¢nich celkl, které ve spojeni s ostatnimi dily

umoziuji vyuziti a provozuschopnost strojii. Zakladni celky lze rozd¢lit na:

a) Zakladni stroj, pod kterym si muzeme piedstavit pracovni zafizeni, které je
vybaveno montaznimi Uchyty a spojovacimi prvky pro pfipevnéni pracovniho zafizeni

(CELJAK, 2009).

b) Pracovni zafizeni je soubor komponentu, ktery je namontovan na zakladnim stroji

nakladacu a slouzi k provadéni zakladnich operaci (CELJAK, 2009).

¢) Vyloznik je nosnym prvkem pracovniho zafizeni, ktery drzi lopatu a dalS$i mozna
piidavna zafizeni.

d) Lopata je dilezita pro nalozeni veskerého materialu a jeho neseni béhem transportu.
Pti zvedani lopaty do vyklapéci polohy musi byt automaticky zajisténo pomoci paralerogramu
setrvani polohy v dané poloze. Lopata se sklada z n€kolika ¢asti: fezna hrana, zub lopaty, bo¢ni

fezna hrana a rohova fezna hrana lopaty, tahlo a ¢ep otocného kloubu lopaty.

Praktickou ¢innosti naklada¢ti rozumime: a) nabrani materialu do naradi
b) jizda s ndkladem
¢) vylozeni
d) jizda zpé€t k mistu nakladky

e) spusténi pracovniho nafadi k dalSimu

cyklu



2.1.1 Dalsi déleni nakladacu
Nakladace mizeme rozdélit podle pracovniho procesu na plynule a cyklicky pracujici.
Podle ulozeni vylozniku délime na celni a jetdbové nakladace. Dle mobility 1ze rozdélit na

stacionarni a mobilni. Podle typu podvozku délime na samojizdné a traktorové (SYROVY,
2008).

2.1.2 Celni lopatové nakladace
V soucasné dobé¢ je velmi Siroky vybér Celnich nakladact. Lisi se svymi technickymi
parametry a konstrukci. Tyto parametry je zapotiebi zvolit pro danou pracovni operaci. Autor

Syrovy (2008) ve své literatufe upiesinuje udaje, které ovliviuji volbu ¢elnich nakladacu:

e Zvedaci sily [KN]
e (Odtahova sila [KN]
e Nosnost nakladace [kg]
e Nejveétsi vyska zdvihu se standardnim nafadim [m]
e Nejveétsi vyska otoéného bodu nafadi [m]
e Nejvétsi prekladaci — vysypna vyska [m]
e Nejveétsi hloubka zabéru [m]
e Nejveétsi vyklapéci uhel naradi [stupen]
e Nejveétsi naklapéci thel nafadi [stupeii]
e Vyska nakladace [m]
e Nejvetsi vyska se zvednutym standardnim naradim [m]
e Svétla vyska nakladace [m]
e Dosah nakladace [m]
e Polomér otaceni [m]
e Doba jednotlivych fazi pracovnich ¢innosti nakladace [s]
e Hmotnost nakladace [kg]
e Jmenovity vykon motoru [KW]
Pracovni nafadi ¢elnich naklada&t uvadi autor (SYROVY, 2008) takto:
» Lopata: s britem
Sipovéa lopata
roStova lopata

lopata se zuby

stajova lopata
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lopata s drapakem

velkoobjemova lopata

» Vidle: drapakové
vidle na hndj
vidle s vykusovac¢em balikt
vidle s ptidrzovacem
stohovaci drapakové vidle
specialni vidle
» Zarizeni duleZité pro manipulaci s paletami: vidle na palety
prodluzovaci vidle
oto¢né vidle
boc¢ni posuv

sveéraci celisti

2.2 Samojizdné ¢elni nakladace

2.2.1 Celni samojizdné nakladaée

Tyto nakladace jsou hojné vyuzity v zemédé€lstvi jako takovém. Jsou zatazeny do
vykonnych strojovych linek. Mimo nakladky hlavnich zemé&dé€lskych komodit se pouzivaji 1
V agregaci se specialnim nafadim, ke stohovani slamy, uklddani senaze nebo vrstveni chlévské
mrvy na polnich skladkach. Hlavnim pozadavkem na ¢elni nakladace v zemédé€lstvi je kvalitni

manévrovatelnost a nizka hodnota mérného tlaku na piidu (SYROVY, 2008).

V praxi lze pouzit kloubové nakladace a nakladace s fizenou napravou. Nakladace do
zdvihové sily 50 kN maji mechanické, hydrostatické nebo kombinované pojezdové ustroji.
Nakladace s vétsi zdvihovou silou nejcastéji vyuzivaji hydrodynamicky pohon s planetovou
pfevodovkou a elektrohydraulickym fazenim ptevodovych stupiiti pod zatiZzenim (viz obrazek

1), (SYROVY, 2008).

11



VOoiILvo

Obrazek 1 — Celni naklada¢ Volvo L45H, zdroj: https://www.volvoce.com/ceska-

republika/cs-cz/products/wheel-loaders/compact/I45h/media-gallery/ ,,stazeno dne: 15. 2.

2017

2.2.2 Traktorové ¢elni nakladace

Veskeré konstrukce traktorovych celnich nakladaci jsou tvofeny zjedné
koncepce. Stroj se sklada z konzole, ktera je pfipevnénd k ramu traktoru a slouzi pro
uchyceni nakladace a vlastniho nakladace tvofeného rameny vyloznikem, ktery ma
pfimocary hydromotor a dal§i souc€asti hydraulického zafizeni. Jednotlivé typy se
odlisuji velkosti nakladact, jejich vybavou, silou zdvihu a vyskou zdvihu. Tyto stroje
umoznuji rychlou montdz nebo demontaz nakladace béhem nékolika méalo minut. Pti

pouziti traktoru s ¢elnim nakladacem je zapotiebi myslet na tyto fakta:

Zhorsena stabilita a zhorSené jizdni schopnosti traktoru

Celé tézisté je posunuto oproti téZisti traktoru, kterd zapfi€ini sniZeni svahové
dostupnosti az 0 60 %

Z divodu vétSiho zatizeni pfedni ndpravy je praktické vyuZzit hydraulicky posilovac
fizeni

Podélna stabilita traktoru omezuje zdvihovou silu nakladace, pro zabezpeceni stability
traktoru je tedy nutné pouziti ptidavného dotiZzeni zadni ¢asti traktoru

Velmi vhodné pro praci s ¢elnim nakladacem jsou traktory s plynule odstupiiovanou
reverzni pfevodovkou, s fazenim pod zatizenim a s pohonem obou naprav (naptiklad
vetsi pneumatiky, mensi prokluz a povolené vétsi zatizeni piedni napravy)

Je nutné zvysit tlak v pfednich pneumatikach

Pozadavkiim nakladac¢e musi odpovidat dostate¢ny vykon hydraulické soustavy traktoru

12
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e Traktor s ¢elnim nakladacem je vice mechanicky namahan

Z diivodu nizsiho vyuziti jmenovitého vykonu pracuje motor s vyssi mérnou spotiebou

nafty (SYROVY, 2008).

Pro ¢elni nakladace traktorti je nepostradatelnou soucasti hydraulickd soustava, ktera
musi dodéavat dostatecné mnozstvi oleje v urCité sile tlaku. Naradi traktorového celniho
nakladace je ovladano bud’ pomoci tahel nebo piimocarych hydromotort. Pfi praci s ¢elnim
nakladacem se snazime o sniZzeni kmitani ramen nakladace, naklanéni a razl vznikajicich pfi
jizd¢€ v nerovném terénu a pii nerovnomérném pohybu vylozniku, proto jsou ¢elni nakladace
vybaveny hydropneumatickym nebo elektrohydraulickym zafizenim, zvysujicim bezpecnost a
rychlost pracovnich ¢innosti. Tyto zafizeni snizuji mechanické zatizeni traktoru a nakladace.
Pro pfijemnéj$i a jednodussi ovladdani traktorového celniho nakladace je ovladani feSeno

jednopakovym ovladanim nékolika pracovnich operaci (SYROVY, 2008).

Traktorové ¢elni nakladace dovoluji automatické nastaveni lopaty, kterd se po vysypani
vrati zpét do nakladaci polohy. Mohou byt osazeny véazicim systémem, ktery sleduje hmotnost
nakladaného materidlu. V praxi se miZeme setkat i se zafizenim, které umoZznuje rychlé
vysypani lopaty. Dale je mozné vyuzit omezeného prutoku oleje, coz je velmi vhodné pii
manipulaci s paletami, kdy je zapotiebi pomalejsi reakce zvedaciho zafizeni (viz obrazek 2),

(SYROVY, 2008).

Obrazek 2 — Traktorovy Celni naklada¢, zdroj: http://www.zetor.cz/proc-zetor ,,stazeno dne:
15. 2. 2017«

2.2.3 Jerabové traktorové a samojizdné nakladace
Tyto traktorové nakladace maji zpravidla pouze dvoukolovy podvozek, kde je umistén

oto¢ny sloup. DalSim typem je tfi az ¢tyikolovy podvozek samojizdnych nakladact, kde je

13
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umisténa otocna nastavba s vyloznikem. Otaceni kolem vertikalni osy a vetsi dosah vylozniku
umoziuje praci nakladace bez neustdlého pfemistovani stroje, coz zvySuje jeho pracovni
vykon. V pracovni poloze je nakladac stabilizovan hydraulickymi podpérami, coz dovoluje
dosazeni vysSich zvedacich sil bez hroziciho pieklopeni stroje. Zdrojem energie pro
hydraulicky okruh nakladace je u traktorovych nakladact vyvodovy htidel traktoru u
samojizdnych naklada¢t naftovy motor (viz obrazek 3), (SYROVY, 2008).

Obrazek 3 — jetabovy samojizdny naklada¢ DH 112, zdroj: http://www.granita.cz/dh112.html
,,stazeno dne: 15. 2. 2017

2.2.4 Samojizdné teleskopické manipulatory

V soucasné dobé¢ se stile vice v zemedélskych farmach preferuji manipulatory pred
samojizdnymi Celnimi nakladaci. Jejich obrovskou vyhodou oproti ¢elnim nakladacim je
teleskopicky vyloznik, ktery umoznuje riznou vysku zdvihu az do vysokych ptekladovych ¢i
skladovacich mist. Konstrukce tohoto stroje dovoluje vybornou manévrovatelnost v malych
prostorach. Pro fizeni sméru jizdy manipuldtoru se hojné vyuziva zata€eni kol pfedni napravy,
protismérné zataceni kol obou naprav nebo stejnomérné zataeni obou kol zndmé pod nadzvem
,,krabi chod*. Manipulatory jsou velmi lehce ovladatelné. Na zadni ¢asti manipulatoru se bézné
nachdzi zavés pro spojovani s pfipojnymi vozidly. Na pitani zadkaznika je moZno tyto
manipulatory vybavit tfibodovym zavésem ¢i vyvodovym hiidelem. Takto jsme schopni

navysit uéelnost a univerzalnost béhem riiznych pracich (viz obrazek 4), (SYROVY, 2008).
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Obrazek 4 — teleskopicky naklada¢ Manitou 845, zdroj:

http://www.moreauagri.cz/produkty/manipulacni-technika/manitou/8-metru/mlt-845-120-Isu
,,stazeno dne: 15. 2. 2017

2.3 Stroje pro manipulaci

2.3.1 Historicky vyvoj manipula¢nich stroji

Autor MEYER (2013) ve své knize uvadi, ze po€atky vyuZiti spalovacich motort na
farmach v USA sahaji az do roku 1895. Autor SOURISSEAU (2015) ve své praci uvedl, zZe
rodinné zeméd¢lstvi je prevladajici formou po celém svéte a to zejména v rozvojovych zemich.
V roce 2014 byl vyhlasen rokem ,,Mezinarodniho roku rodinného zemédélstvi® a OSN dala tuto
formu vyroby do stfedu debat v oblasti rozvoje zemédélstvi. Tyto debaty se redukuji do dvou
opacnych pozic. Prvni debata se zajima o rozvoj primyslu nebo firemniho zemédélstvi. Je
efektivni, nebot’ z ni vyplyva, Ze pramyslové procesy pro hromadnou vyrobu jsou trzné
orientované. Druhd pozice podporuje zachovani rodinné formy s jejim t€snym propojenim mezi
rodinou a farmou. Vyzkum prokézal velkou pfizpisobivost rodinnych farem a zarovei jejich

schopnost plnit hlavni vyzvy do budoucnosti.

Na globalni trovni jsou rodinné farmy prvotnim zdrojem zameéstnanosti a hlavnim
producentem potravinatskych vyrobki. Paradox je v tom, Ze zde se nachazi nejvétsi mnozstvi
chudych lidi, kteti jsou soucasti centralniho postaveni hospodaistvi v rozvojovych zemich

(BONNAL et al., 2015)
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V roce 1920 jiz byly mensi zemédélské traktory vybaveny nakléddaci lopatou pro
manipulaci s lehkym materidlem. Tyto stroje byly nejblize prototypu dnesniho moderniho
nakladage. Castou verzi kolového nakladade byla otona lopata na zvedacim rameni, uloZena
na zeméd¢elském traktoru. Lopata byla nasazena na traktor pomoci silného lana a pies spojky
ovladana navijakem. Poté uvolnéna pomoci mechanické spousté. Do roku 1930 fada vyrobct

vyvijela malé kolové nakladace s lopatou na traktorech.

V roce 1939 vyvinul inzenyr Frank G. Hough z Chicaga prvni samochodny nakladac,
ktery byl pohanén dvojici pryzovych kol, tzv. Hough Model HS. Stroj m¢l obsah lopaty 0,25

m®, ktera byla vyprazdiiovana zapadkovym mechanismem.

V roce 1947 se posunul vyvoj kolového nakladace, kdy spole¢nost vyvinula jako prvni
na svété hydraulicky kolova naklada¢ s pohonem ¢tyt kol - HM Model. Tento model je dodnes

povazovan za predchlidce dnesniho moderniho kolového nakladace.

Ani ostatni vyrobci nelenili a zacali vyrabét kolové nakladace s pohonem ctyi kol.
VétSina z prvnich kolovych nakladacti méla pevné kovové ramy, se kterymi byla horsi
manévrovatelnost stroji. Toto zpilisobilo, Zze byly nepouzitelné v tésnych prostorach. Dalsi
vyrobce Euclid, dnes Terex, vstoupil na trh s kolovym nakladaéem pomérné pozdé a to v roce
1957. V roce 1952 byl vyvinut kolovy naklada¢ model H a v roce 1957 model HP, mély tyto

nakladace jediné centralni rameno lopaty s hydraulickymi motory.

Na uklid kratiho hnoje byl vynalezen kompaktni naklada¢. V polovingé roku 1950,
majitel kriti farmy, Eddie Velo z Minnesoty, vybudoval dvoupatrovou stodolu pro nartstajici
pocet krat. Traktorovy nakladac¢ byl velky a tézky pfi manipulaci ve staji. Aby mohl 1épe staje
Cistit, pozadal mistni opravnu o pomoc pii vyvoji. Bratii Cyril a Louis Kellerovi uvitali Zadost
pana Vela. Navrhli zdkladni pohonny systém s vétSim mnoZstvim ovladatelnosti. Dohodli se na
financovani vyroby vozu za ptedpokladu, Ze pokud nebude vozidlo dobfe fungovat, nebude

povinen platit za jejich praci.

4. 2. 1957 byl sestrojen prvni prototyp k otestovani. Jednalo se o Celni nakladac, ktery
m¢él titkolovy podvozek, jez byl schopny otocit se podle vlastni délky. Byl otestovan ve Velovo
stodole, aby mohl provadét upravy dle potieby
(http://ritchiewiki.com/wiki/index.php/Wheel Loader#Articulated Wheel Loaders ,,stazeno
dne: 26. 2. 2017%).

PARDEY etal. (2015) klade diiraz na ulohu vyzkumu a dilezitost vyvoje v zemédélstvi.

Trajektorie zmén se zrychluje ve vyvoji i vyzkumu.
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2.3.2 Manipulatory

Teleskopické manipulatory postupné vyclenily z ¢elnich nakladacti. Manipulétory jsou
stroje, jez se vyznacuji dlouhym teleskopickym vyloznikem. Vyskovy dosah téchto stroji je od
péti metr az do tficetiSesti metrii. Vyznacuji se svym typickym tvarem, kompaktnosti stroje

s celkovou malou vyskou a bo¢nim umisténim kabiny pro fidice.

Pohon stroje zajistuje motor, ktery je umistén z boku nebo v zadni ¢asti, v které je
soucasn¢ umistén teleskopicky vyloznik, jenz je v zasunutém stavu podélné rovin€ polozen pies
stroj. Na jeho konci je pomoci rychloupinaciho zatizeni pfipojena lopata nebo nepieberné
mnozstvi raznych adaptéri. Pojezd stroje je zajistén hydrostaticky nebo hydrodynamicky.
Modely s dosahem nad osm metrQ jsou v predni ¢asti stroje osazeny sklopnymi op&rami pro
zvyseni stability. Teleskopické manipuldtory se diky svym vynikajicim provoznim vlastnostem
staly oblibenym pomocnikem ceskych zemédélcl. Manipulatory maji velmi dobrou
prostupnost i Vv obtizném terénu. Muzeme fici, ze tato skupina stroji je jedna

Z nejvyznamnéjsich a nejperspektivnéjsich pro zemédélstvi a podobné obory (NOVAK, 2013).

2.3.3 Historie JCB

Vroce 1949 Joseph Cyril Bamford zavedl stroj, ktery se ukdzal byt jednim
pfipojena na velky traktor Fordson. Pozdé&ji bylo vyvinuto toto zafizeni pro ostatni vyrobce
traktorti a prodava se jiz po tisicich. Na prodejnim vylet¢ do Norska v roce 1952, Joseph
Bamford realizuje sviij potencial, inspiraci k rozvoji JCB Mk 1 rypadla. Traktor Fordson
S hydraulickym bagrem vzadu, naklada¢em vptedu a volitelnou kabinou. Tak vznikl bagr JCB.
V tomto roce se zarovenn JCB zacina objevovat ve slavné Zluté barvé a v roce 1953 se zacinaji
objevovat stroje s novym logem firmy. V tomto obdobi se objevily dalsi klicové stroje, byly
vyrobeny pouze dva kusy: Si — hydraulické nakladace, jednoramenna jednotka s velkou vyskou

vysuvu a kolovy nakladac¢ s lopatou, ktera se pohybovala ptes hlavu fidice.

1956 v unoru byla oficialn¢ zaloZena firma jako JC Bamford (rypadla) a byla zahajena
servisni ¢innost firmy. Vyvoj stroji je neustale v pohybu. V roce 1957 byly poprvé pouzity
hydrofony. Jako prvni stroj na svété JCB poskytl komfortni kabinu. V roce 1958 JCB ptedstavil
univerzalni naklada¢ s inovativni lopatou. V nasledujicim roce 1959 kombinuje hydrofony i
univerzalni nakladace. Tim byl vytvotfen prvni, skute¢né rozpoznatelny traktorbagr s rémem,

ne jako dosud traktor fizeny smykem pro kopani a nakladani.

17



Uspéchy v navaznosti na uspéchy hydrofonem pohanénych naklada¢i v roce 1960
uvedl JCB 4 traktobagr, ktery je nahradil. V roce 1961 JCB stanovil dalsi trendy, s moznosti
kopat tésné kolem zdi. V roce 1963 miizeme brat jako dalsi obrovsky krok s modelem 3C, ktery
muzeme povazovat za desénovou klasiku. 3C je vcetné integrovaného podvozku nabity
inovacemi a do stran posuvného bagru, tedy i montaze, kterd dava dobry vyhled doli do
vykopu. V nésledujicim roce byla zahajena vyroba prvniho pasového rypadla JCB 7. V dal$im
roce 1969 se vyvezla vice nez polovina téchto strojui, za kterou dostali prvni cenou kralovny

Award for Export Achievement.

Nové desetileti zacalo otevienim tovarny v Whitemarsh, Baltimore, USA a tim zacina
velmi Uspésné obdobi pro JCB. V roce 1971 byl uveden hydrostaticky pasovy naklada¢ JCB
110. Tento produkt doopravdy predbéhl svou dobu a vyhral Design Council Award. Od té doby
jsou vyrabény nové modely a JCB je jednim z nejvétSich inzenyrskych spolecnosti a vyrobnich
firem ve Velké Britanii. V roce 1975 bylo oslaveno 30 let tspé$ného podnikani. Zakladatel
Joseph Cyril Bamford odchazi z vedeni firmy a vedouci funkci pfedsedy pievezme jeho syn
Anthony Bamford. V roce 1977 byl uveden zcela novy teleskopicky koncept 520, ktery vyvolal
v prumyslu boufi a vedl k vyraznému rozvoji univerzalnich nakladaci. V roce 1979 Anthony
Bamford nachéazi obrovsky potencial indického trhu a zakladd spole¢ny podnik s mistnim

vyrobcem traktor. JCB zde velice uspésné roste a stava se lidrem na trhu v této zemi.

V roce 1986 se zacalo pracovat na tajném projektu, ktery mél za nasledek vyrobu dalsich
JCB stroju. Koncepce vyvoje zacina pod ozna¢enim Project 130. V roce 1995 bylo oslaveno
50. vyro¢i JCB a vroce 1996 se stavd nejveétSim vyrobcem stavebnich stroji v Evropé a
nejvétsim vyrobcem traktobagri na svété. V roce 1997 byla uvedena dalsi koncepce stroje —

JCB Teletruk. Ten mél okamzity uspéch a byl ocenén inovatorem roku.

V roce 2010 se stroje JCB stroje piipojily k efektivnimu a produktivnimu svétovému
trendu na Eco stroje. V souéasné dobé nabizi firma JCB 26 modeld s nosnosti 1,3 tuny az 6 tun.
Modely byly specidlné sestrojeny do zemé&délskych podminek. Jejich vyuziti je velmi Siroké a
zvladnou velmi rychle a efektivné vyfeSit vSechny problémy spojené s nakladanim

(https://www.jcb.com/en-gb/about/our-story.aspx ,,stazeno dne: 26. 2. 2017%).

2.3.4 Teleskopické manipulatory JCB v soucasné dobé
Teleskopicky manipulator JCB 535-95 Agri super (viz obrazek 5) je velmi dobie

ovladatelny. Kompaktni rozvor a velké tthly natoceni kol nam uSetii cenny cas. Teleskopicke
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manipulatory Agri jsou vyrabény s pohonem na vSechny kola. Pfi ptejezdech mizeme volit
pohon dvou kol a tim snizit opotiebeni pneumatik a spotiebu. Dosahneme tak dostatecného
zabéru a vykonu v mékcich a blativych oblastech. Systém pneumatického odpruzeni JCB tlumi
narazy vylozniku, snizuje se rozsypani nakladu a zvySuje pohodli obsluhy, ¢imZ se zvySuje
produktivita pfi rychlém pfesunu na silnici nebo pfi jizdé v nerovném terénu, na polich. Diky
rychloupinacimu JCB je vyména néfadi snadno proveditelnd a rychld. Vyménu je mozno
provést pies JSB Q-fit nebo prumyslovy zavés, kuzel nebo ¢ep. JCB ma $pickovou hydrauliku

Variflo, kterd umoziuje dobré zvedani, podévani a tlaceni a zarovei rychlé pracovni cykly.

Obrazek 5 — Teleskopicky naklada¢ JCB 535-95 Agri Super, zdroj:
http://www.corsehouse.co.uk/car/jch-535-95-agri-super-telehandler-2015/ ,,stazeno dne: 15. 2.
2017«

Teleskopické manipulatory Agri nabizi tfi volitelné rezimy ¥izeni. Rizeni dvou kol je
velmi vhodné pfi pfesunu na vozovee vyssi rychlosti. Rizeni viech &tyt kol je vhodné pro préci
v malych prostorech, poslednim fizenim je styl krab, které se pouziva pii manévrovani blizko
stén ¢i budov. Pii préci lze vyuzit ruéniho nebo automatického fazeni pomoci joystiku, miizeme
meénit prevodové stupné, rychlost a to velmi rychle a snadno. Odpojovaé pievodového ustroji
na pedalu brzdy poskytuje vybornou moznost viceucelového pouziti a vyssiho vykonu pii
nakladce ¢i manipulaci s materidlem. Brzdéni vSemi koly je diky posilovaci hladké a citlivé.
Teleskopické manipulatory JCB Agri jsou standartné vybaveny externim hydraulickym
okruhem pro pohon adaptéri. Motory EcoMAX jsou vybaveny chladicim ventilatorem
s proménlivymi otackami. Automaticky reaguje na okolni teplotu a upravuje otacky ventilatoru

cv v

plynt a nepotiebuji nakladné tepelné odolné mazaci oleje a usetii se tim za udrzbu. Motor
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EcoMAX miizeme upravit na palivo s horsi kvalitou, coz umoziuje prodej stroji do riiznych

oblasti.

Ptinos teleskopického manipulatoru JCB je v mnoha oblastech, a to nejen finan¢né.
Vyznacuje se celosvétovou poptavkou, produktivitou a velmi dobrou kvalitou. Kapoty
teleskopickych manipulatorii jsou pred poskozenim chranény bo¢nim uchycenim i zapusténim.
Manipulatory maji skldpéci zadni svétla, které jsou odolné vici poskrabani nebo poSkozeni na

pracovisti. Pfedni horni skla lze chréanit specialni mfizkou.

JCB vyrabi vlastni hydraulické pisty, motory, pfevodovky i kabiny — a to v§e uréené pro
dokonalou praci a optimalni spolehlivost. Topeni tvoii sedmirychlostni ventilator, ktery umozni
pohodIné prosttedi. Dalsi vyhodou jsou volitelné pfedni a zadni reflektory poskytujici
vynikajici viditelnost. Dobry vyhled tvofi i stieSni okno. Pro vétsi komfort jsou modely dodany
S joystikovym ovladac¢em upevnénym na sedadle. JCB je vybaveno bezpe¢nostnim alarmem,
dale zrcatky pro vyhled do stran i dozadu. Bezpecnostni hydraulické zdmky na pistech zabraiuji
havarii pii selhani hadice. Pro pohodlné nastupovani maji dva schiidky a tfi bezpecna madla

(FIREMNI LITERATURA JCB, 2016).

2.3.5 Historie zna¢ky Manitou

V roce 1945 pan Braud zalozil firmu stavebnich zatizeni, jednalo se pfedevsim o leseni,
michacky a dal$i. Michacky zlstaly i nadale ve svém vyrobnim programu. V roce 1953 po
slouceni firmy vznikla firma Braud Farcheux a o Ctyfi roky pozdéji, tedy v letech 1957 byl
sestrojen prvni prototyp ¢elniho nakladace s vyuzitim na traktoru MC Cormick. V roce 1958
uz byla zapocata vyroba prvniho nakladace. V nasledujicim roce naklada¢ dostal své jméno,
zacal se pouZivat pod ndzvem ManiTou. Vyznam je slouceninou dvou slov a to tak, Ze Mani —
znamena manipulace a Tou lze pteloZit jako s ¢imkoliv. Manitou mél obrovsky uspéch a v roce
1969 se podatilo vyrobci vyrobit na 10 000 kusi, o dalsi étyti roky pozdéji v roce 1973 se pocet
vyrobenych nakladac¢ii navysil o 100 % a to na rovnych 20 000 kust. V roce 1977 ziskala firma
Manitou ocenéni pro nejlepsi francouzskou exportni firmu a v roce 1980 bylo vyrobeno 50 000
nakladact. Firma si vedla velmi dobfe a v roce 1981 zalozila filidlku v USA, ktera zaroven
vyrobila prvni teleskopicky manipulator. V dal$ich letech a to v roce 1984 akcie spolecnosti
Manitou obchoduji na burze v PafiZi a o rok pozdé&ji zah4jil vyrobu v Italii. Nasledovala vyroba
vysokozdviznych vozikii se znackou Toyota pro Evropu v roce 1987 a stala se vyrobnim

partnerem firmy Manitou. Rok 1992 byl velmi tspésny, bylo vyrobeno 100 000 nakladaca

20



Manitou. V dalsim roce byl vyroben prvni rota¢ni Manitou Maniscopic MTR 1450 a v roce
1994 byl otevien vyrobni zavod a zalozeny dalsi filidlky v Némecku a Portugalsku. V roce 1997
Manitou zacalo dodévat teleskopické manipulatory pro firmu New Holland. Dalsi pobocka byla
oteviena v roce 1998 v Jizni Africe a v zemich Beneluxu v roce 1999. V soucasné dobé je
Manitou slozena ze Ctyi skupin a to Manitou, Toyota, Ahlmann a LOC Manutention. Vyrobky
této znacky se dodavaji do vice nez 100 zemi na svéte, z toho v 18 zemich ma Manitou obchodni

zastoupeni a v deviti jsou vyrobni zavody, vice nez 500 servisnich stfedisek.

Tato vyroba se z 31 % orientuje na zemédélskeé stroje, z 48 % na stavebni stroje, primysl
a z 21 % lesni hospodarstvi. Podil zemédélskych strojii se v poslednich letech vyrazné zvysil

(FIREMNI LITERATURA MANITOU, 2008).

2.3.6 Teleskopicky manipulator Manitou v soucasné dobé

Veskeré stroje od firmy Manitou jsou vybaveny hydrodynamickym pohonem se
Ctyfstupiiovou mechanickou ptevodovkou. Motory o vykonu az 137 HP s klasickym rotacnim
cerpadlem nebo systétmem Common Rail. Tyto motory vyuZivaji systém Fan Drive, ktery
umozni zménu sméru otaceni ventilatoru a tim padem zménu sméru proudéni vzduchu z divodu
vyfukovani necistot. Firma Manitou myslela i na vétsi pohodli obsluhy umisténim pneumaticky
odpruzeného sedadla, na kterém je umistén joystickovy ovlada¢. Pfednosti technologie Manitou
jsou piedevsim odolna, robusni a zaroven lehka ramena. Pfi manipulaci s nakladem se obsluha
muze spolehnout na jejich absolutni ptesnost. Teleskopické manipulatory jsou vybaveny
Z litiny, kvalitné vyrobenymi nipravami a koncovymi planetovymi ptevody, u kterych je

zarucena robustnost a presna fiditelnost v kazdém terénu, s pohonem na vSechny kola.

Pie ptejezdech miZzeme volit fizeni ptednich kol a tim sniZit opotfebeni pneumatik a
spotiebu. Teleskopické manipuldtory Manitou nabizi tii volitelné rezimy. Rizeni dvou kol je
velmi vhodné pii pfesunu na vozovce vyssi rychlosti. Rizeni &tyf kol je vhodné pro praci
vV malych prostorech. Poslednim fizenim je fizeni ,,krab“, které se pouzivad pii manévrovani
Vv blizkosti stén ¢i budov. Stroje maji Ctyii kotoucové brzdy v olejové lazni, které snizuji
opotiebeni tfeni 1 spotifebu. Parkovaci brzda je mechanicka, ovladana pakou vedle obsluhy nebo
elektronicka, kde je mozno vyuzit automatu rucni brzdy. Diky své svétlosti naprav je
bezproblémové prekonavani kazdych prekazek. Teleskopické manipulatory Manitou (Vviz
obrazek 6) jsou standardné vybaveny externim hydraulickym okruhem pro pohon adaptéru
(FIREMNI LITERATURA MANITOU, 2008).

21



Obrazek 6 — Teleskopicky naklada¢ Manitou 845 120 LSU, zdroj:
http://www.moreauagri.cz/produkty/manipulacni-technika/manitou/8-metru/mlt-845-120-Isu
,,stazeno dne: 15. 2. 2017

2.3.7 Historie znacky MERLO

Pocatky této firmy sahaji do roku 1911, kdy byla zaloZena jednim z pfedkti dnesniho
majitele kovarna MERLO. V roce 1964 byla postavena prvni hala. V roce 1966 byla zahajena
sériovd vyroba na stroje pro stavebnictvi a vroce 1970 byly vyrobeny prvni terénni
vysokozdvizné voziky CEM o nosnosti ¢tyfi tuny. Nasledné a to v roce 1981 byl sestrojen prvni
teleskopicky manipulator SM 30. M¢l hydrostaticky pohon, bo¢ni posuv a pohon na 4 x 4.
V roce 1987 byl vyroben typ PANORAMIC XS, zde doslo k tplné prestavbé strojd MERLO.
Motor byl umistén na bok proti kabing, teleskopické rameno se piestéhovalo na podvozek. Tim
doslo ke snizeni t€zisté a zvyseni stability celého stroje. Tato koncepce se libila a piesli na ni
postupné vSichni vyrobci, byl to tzv. PANORAMIC koncept patentovany firmou MERLO s.p.a.
Po 10 letech vyprsela platnost patentu, ale vyhody prvniho manipulatoru SM 30, hydrostaticky

pohon, bo¢ni posuv a pohon 4 x 4 zlstaly zachovany.

V roce 1991 byl sestrojen prvni stroj s otocnou kabinou 0 360° ROTO. V roce 1993

firma MERLO pfisla na trh s ochrannym ramem kolem celého stroje z kulatiny a praméru 70

Vv v

navySeni hmotnosti nepotiebuje stroj piidavnou vyvazovaci zatéz nad zadni napravou a

nedochazi k jejimu nadmérnému zatiZeni a posSkozovani.

V roce 1996 byl vyroben specialni zemé&délsky stro TURBOFARMER, ktery 1ze pouzit

1 ve stavebnictvi. Jako jediny ma homologaci pro vleceni ptidavného zatizeni po silnici, je tedy
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moznost vyuziti 1 jako traktor. V roce 1997 ptesel typ 40.16 EVS, teleskopicky manipuléator
s vySskovym dosahem 16 m a nosnosti 4 tuny. O dal$i rok pozdé&ji P 26,6, s dosahem 2,6 m o
Sifce 2 m a vysce 2 — 2,15 m. Byly vyrobeny ¢étyfi modely, které jsou dodnes aktudlni ve

stavebnictvi a zemed€lstvi pro skvélou priichodnost terénem a moznosti nataceni ¢tyt kol.

Firma MERLO v roce 2001 piedstavila fidici systtm MERLIN, zahrnujici palubni
desku, systém fizeni a kontroly stroje. Na palubni desce bylo mozné zobrazit krom béznych
udaji i veskeré zaznamenané poruchy, termin udrzby a dal$i nezbytné nutné udaje. V roce 2001
byl piedstaven pasovy piepravnik CINGO s moznosti piipojeni dalSich adaptérii. Jeho vybavou
je mulovac a snézna fréza. Stroj vyuziva hydrostaticky pohon, dvoupakové ovladani pomoci
jedné ruky s velkou stoupavosti a pti $ifi 80 cm. V roce 2003 pftislo na trh ROTO 40,25 MCSS,
prvni teleskopicky manipulator na svété s vySkovym dosahem. MERLO pfislo s novinkou,
ktera navysila komfort obsluze. Systém EA. S se objevil v roce 2004, patent firmy MERLO.
Slo o odpruzenou piedni napravu, ktera zlepsila komfort obsluze a material byl pfevezen bez

otfestl. Tato novinka byla ocenéna zlatou medaili ve Veroné.

Dnes firma MERLO ptedstavuje Sest divizi s riznym zamétenim vyroby, v Evropé ma

pét sesterskych firem a zastoupeni v 18 zemich (FIREMNI LITERATURA MERLO, 2016).

2.3.8 Teleskopicky manipulator MERLO v souc¢asné dobé

MERLO P559CS Veskeré stroje od firmy Panoramic CS jsou vybaveny
hydrostatickym pohonem a tim zajiStuji vetSi pfesnost diky aktivnimu brzdéni 1 véEtsi
bezpecnost. Motor je fizen elektronicky pomoci EPD, ¢imzZ se sniZuje spotfea pohonnych hmot
az o 18%. Stroje vyuzivaji systém Fan Drive, ktery umoZni obratit smér otaCeni ventilatoru a
zménit tak smér proudéni vzduchu z nasdvéani na vyfukovani necistot. Vyhodou stroje je
odpruzend kabina, jedind svého druhu na svém trhu. Dalsi vyhodou je hydropneumatické
odpruzeni ramene ovladané obsluhou. Zrychluje piesuny, chrani naklad a zvySuje produktivitu
prace. Firma myslela 1 na fidi¢e a vyrobila pro vétsi pohodli pneumaticky odpruzené sedadlo.
V kabiné je klimatizace, kde je moznost udrzovat idealni teplotu. MERLO nabizi EPD dvé dalsi
funkce pro zvySeni produktivity teleskopickych manipulatori a to proporcionalni joystik a
potenciometr nastaveni ota€ek motoru. Proporcionalni joystik automaticky navySuje otacky
motoru a zvySuje produktivitu prace. Je aktivovan pomoci ovladace. Potenciometr slouzi
k nastaveni otac¢ek motoru, kterymi chce obsluha pracovat. Toto lze vyuzit pii praci se 1zici

nebo s adaptéry vyzadujicimi staly minimalni pfisun oleje. Po aktivaci joystiku muzeme
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nastavit maximalni dosazitelné otaCky motoru na potenciometru pro vetsi snizeni spotieby
pohonnych hmot. Prioritou pro tyto stroje je bezpecnost. Diky tomuto dokdzou stroje rozpoznat
pouzivané prisluSenstvi a nasledné¢ nastavit bezpecné pracovni podminky stroje na zakladé
konkrétniho zatézového diagramu. Obsluha miize pribézné sledovat pomoci bodu sviticiho na

obrazovce nebo pomoci svételné - na semaforu fungujici 1ist€ dynamickou stabilitu stroje.

Ptesnost a technologie MERLO tvofi pfedevsim odolnd a zaroven lehkd ramena. Pti
manipulaci s nakladem se obsluha mtize spolehnout na jejich absolutni ptesnost. Teleskopické
manipulétory jsou vybaveny vyborné vyrobenymi napravami z litiny a koncovymi planetovymi
pievody, u kterych se zaruCuje robustnost a vyborna fiditelnost na trhu. Stroje maji Ctyfi suché
kotoucové brzdy, které v porovnani s kotoucovymi brzdami v olejové lazni snizuje tfeni i
spottebu. Parkovaci brzda je aktivovana automaticky pii vypnuti motoru. Diky své svétlosti
naprav je mozné bez potizi piekonat kazdou piekazku (viz obrazek 7), (FIREMNI
LITERATURA, 2016).

Obrazek 7 — Teleskopicky naklada¢ Merlo P 55.9 CS, zdroj:

http://mechanizaceweb.cz/moznosti-teleskopickych-nakladacu/ ,,stazeno dne: 15. 2. 2017¢

2.4 Velikost zemédélskych podniki
ziejmé, ze podnik obhospodatujici vice hektarti a s vétSim rozsahem zivoc¢iSné vyroby si kupuje
stroj s vyS$sim vykonem, dosahem a nosnosti ramene. V soucasné dobé i mensi podniky a
soukromé farmy zjist'uji, Ze je lepsi investovat do kvalitnéjSiho, i kdyZ cenové drazsiho stroje

a poptavka po téchto strojich znaéné stoupa (FROLIK, SVATOS 1997)
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http://mechanizaceweb.cz/moznosti-teleskopickych-nakladacu/

2.4.1 Pouziti techniky

Zde je zapotiebi zvazit za jakym ucelem podnik stroj kupuje. Pokud bude vyuzit na
popularni bioplynovou stanici, kde se nejvice uplatni velky kolovy naklada¢ nebo vyvoz
chlévské mrvy ze staji, kde to nejvice vyhovuje mensim kompaktnim nakladacim nebo na
manipulaci se sypkym materidlem, na baliky slamy, zde se pouziji teleskopické nakladace. Je
nutné vénovat velkou pozornost strategii planovani pro vyuziti téchto strojli, coz je celkovy
pocet roku jejich provozuschopnosti a pocet odpracovanych motohodin v jednotlivych letech

(FROLIK, SVATOS 1997).

2.4.2 NaKkup teleskopického manipulatoru
Naklady na pofizeni nového teleskopického manipulatoru se pohybuji v rozsahu 1,2 —
2,5 milionu K¢. Velmi dulezité je zajisténi rychlého a kvalitniho servisu po celou dobu

Zivotnosti stroje véetné moznosti pouzit star$i stroj protiti€etem pii ndkupu nového stroje.

2.4.3 Analyza loZnych operaci v zemédélstvi

Lozné operace, jako je nakladka, vykladka a piekladka jsou vedle skladovani a dopravy
samotné dil¢imi procesy manipulacnich operaci v zemédélské vyrobé. Nakladka je lozna
operace, pii které dochazi k nakladani bfemen (ndkladu) pomoci mechanizac¢nich zatizeni na
nebo dovnité odvoznich prostfedki. Piekladka je loznou operaci, kdy dochazi k piimému
prfemistovani materiali a biemen z jednoho dopravniho prostfedku na druhy dopravni ¢i
ptepravni prostiedek. Vykladka je loZna operace, pfi niz dochazi k odebirani materialu a

bfemen z dopravniho prostfedku nebo piepravnich prostredkd.

Lozné operace velmi ovliviiuji vykonnost dopravnich prostiedki i zafizeni, ekonomiku
dopravnich systému a efektivitu manipulace. Lozné operace nadale patii k operacim s
nedostateCcnou mechanizaci. Né&kdy vyuZivand mechanizace nepracuje s dostateCnou
vykonnosti. Autor Syrovy (1983) tik4, Ze pokud rozdélime dopravni cyklus na nakladku, jizdu,
vykladku, a ¢asové ztraty, pak loZzné operace budou tvofit 39 — 50% z doby cyklu, jizda 45 —
55% z doby cyklu, ztratové Casy a technické zavady 6 — 16%. Soucasnym trendem je snizovani
vyrobnich nakladi a snaha zlepsit technické a mechaniza¢ni prostiedky. V zeméd¢€lské vyrobé
se tyto tendence projevuji stadle vice. VylepSuji se konstrukéni, exploataéni i energetické
parametry pouzivané techniky. Diky témto inovacim dochdzi k nartstu produktivity prace,

zvySovani vykonnosti mechanizace a snizovani nakladi na jednotku vyrobenych produktu.

25



2.4.4 Materialy v zemédélské vyrobé

Materidly v zemédélské  vyrobé muZzeme  charakterizovat jako  souhrn
mechanickofyzikalnich, chemickych, biologickych, morfologickych a dalSich vlastnosti.
V pribéhu vyrobnich a dalSich pracovnich procesii se vlastnosti téchto materiald mohou
nékolikrat zménit. V Zivoc¢isné vyrobé se manipuluje hlavn¢ s krmivy, podestylkou, chlévskou
mrvou, se zivo¢isnymi produkty a dal$imi materialy. V rostlinné vyrobé naopak manipulujeme
s materialy, které se tykaji hlavné osiv, rostlinnych produktt, naptiklad obiloviny, okopaniny,
olejniny, ovoce, zelenina, pfadné a jiné technické plodiny atd., hnojiv apod. Dale se
Vv zeméd¢€lstvi mizeme setkat s manipulaci a dopravou napf. biomasy, bioplynu, odpadt
zivoCi$né i rostlinné vyroby. Nedilnou soucésti je manipulace stavebnich hmot, dieva, uhli,
zeminy, hornin, coz vyzaduje riznorodost velikosti a vykon dopravnich a manipulacnich
stroju, zafizeni i prostiedk, piikladem jsou riizné objemy a konstrukce nastaveb, silni¢ni nebo
terénni podvozky nebo vykon (CELJAK, 2011). V zeméd¢lské vyrobé lze ptepravovat a
manipulovat az s 200 - 300 druhy materialti, které jsou velmi riznorodé. Pievaznou ¢ast téchto
materiali tvofi zivé organismy, které vSak podléhaji biologickému starnuti a rozkladu.
Obrovsky duraz je kladen na manipulaci se zvitaty jako takovymi, nebot’ mohou byt nachylné
na teplotni zmény, otfesy a podobng. Doprava a manipulace materialil v zeméd¢€lské vyrobé se
1181 od materiala prepravovanych v jinych primyslovych odvétvich pfedevsim nizsi objemovou
hmotnosti. Objemné hmoty tvoifi nemalou skupinu pfepravovanych a manipulovanych
materialti. Ro¢né se tak jedna pfiblizné o 100 miliond tun. Tyto materialy jsou nejnarocné&jsi
nejen na spotfebu prace stroju, ale i pracovniki a podléhaji sezonni manipulaci. Druhy a
vlastnosti manipulovaného materialu v zemé&délské vyrobé maji zasadni vyznam pro

(SYROVY, 1983, 426 s.)

Reseni manipulace s materialem

Vybeér a pouziti manipula¢nich metod

Manipulacni a dopravni systémy

Volba mechanizac¢nich prostredki a zatfizeni pro manipulaci a dopravu

Volba terminu dopravy a organizace manipulace

NN N N R

Normy, piedpisy, vyhlasky, smérnice (napt. CSN, ISO, BRC), které s

manipulaci uzce souvisi
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2.4.5 Klasifikace materialu

Materidly, se kterymi je manipulovano v zemédé€lstvi délime podle mnoha riznych

hledisek, na:

e Mechanicko-fyzikalni, chemické, biologické, vlastnosti, nachylnost poskozeni,
zpusob baleni atd., které urcuji druh dopravniho prostfedku ¢i manipulacniho
zatizeni (10 skupin)

e Druh zeméd¢lské vyroby - rostlinna, zivo¢i$na nebo doplikova

e Skupenstvi nebo konzistence — pevné, kusové, sypké, plynné, kapalné

e Narocnost na piipravu k loznym operacim a piepravé

2.4.6 Rozdéleni materiala dle volby zplisobu manipulace
Podle mechanicko-fyzikalnich vlastnosti, které ovliviiuji volbu mechanizaénich

prostiedkil a zafizeni (SYROVY, 2008) rozd&lujeme zemédélské materialy do 10 skupin:
1/ objemné hmoty (picniny, travy, seno, senaz, sildz, slima)
2/ zriny (obiloviny, olejniny, lusténiny, krmné smési)
3/ okopaniny (brambory, fepa)
4/ voda
5/ kapalna statkova hnojiva (moctvka, kejda)
6/ tuh4 mineralni hnojiva
7/ tuha statkova hnojiva (chlévsky hntij, chlévska mrva)
8/ zelenina, ovoce, vinné hrozny
9/ zvitata
10/ ostatni materialy

Dulezitym materialovym tokem ve vnitini doprave jsou toky, které sméfujici na pole a
celkovém objemu dopravovanych materiali jsou objemné hmoty a zrniny. Statkova hnojiva
tvofi piiblizné¢ 30% v celkovém mnozstvi. Materidlové toky vnéj$i dopravy v zeméedélstvi
sméfuji ven k odbérateliim a dovnitf od dodavatelt. Prikladem je produkce rostlinné a Zivocisné

vyroby.
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2.4.7 Zakladni pojmy pri manipulaci s materialy

Agrotechnické a zootechnické poZzadavky na manipula¢ni a zaroven dopravni
prostiedky a zaFizeni: pozadavky na manipulaéni prostiedky a zatizeni z pohledu produktivity
a kvality prace, Spotfeby energie, pracovnich a dopravnich rychlosti, vykonnosti, ekonomiky

provozu apod. (SYROVY, 1983, 426 s.)

Baleni: ochrana vyrobk obalovymi materidly pied plsobenim mechanickych,
fyzikalné chemickych i biologickych vlivi a tvorba predpokladii na jejich ptepravu, manipulaci

a prodej (DRAZAN, JERABEK, 1979, 456 s.)

Biemeno: hmota, kterou lze charakterizovat fyzikalnimi veli¢inami (tvar, rozmér,
objem, hmotnost, teplota, skupenstvi, konzistence). Dale vlastnostmi, které ovlivituji zptsob
manipulace (vytvofené podminky pro manipulaci, poloha tézist¢, moznost uchopeni apod.) a
stavem, které mtize zpusobit jeho poskozeni pii manipulaci a dopravé (CELJAK, interni u¢ebni

text, ZF Ceské Budg&jovice, 2012,126s.)

Davkovani: stejnomérné doddvani materidlu podle danych objemovych nebo

hmotnostnich mnozZstvi (SYROVY, 2008, 248 s.)

Doprava: soustava cinnosti, kterymi probiha pohyb dopravnich prostfedkti po
dopravnich cestach, pfemistovani osob ¢i véci dopravnimi prostfedky a zafizenimi, jejimi
dil¢imi procesy mohu byt lozné operace (nakladka, piekladka, vykladka) a pteprava
(SYROVY, 1983, 426 s.) z provozniho hlediska je potieba udat, jedna-li se o dopravu vnitini

(vnitropodnikova) nebo vnéjsi (silni¢ni, Zelezni¢ni, vodni, atd. (KIC, 1994, 345 s.)

Doprava zavodova: doprava, ktera je provozovana pro vlastni potfebu, a to dopravnimi

prostfedky nebo zafizenimi, které jsou v jejim provozu (SYROVY, 1983, 426 s.)

Dopravené mnozstvi: jedna se o mnozstvi dopraveného materialu, které se uvadi v

jednotkach hmotnosti nebo objemu za urity ¢as (DRAZAN, JERABEK, 1979, 456 s.)

Dopravni cyklus: znamena souhrn ¢innosti spojenych s pfesunovanim osob, materialu
a véci, ktery se vétSinou opakuje. Je tvofen nakladkou, pfepravou, vazenim a vykladkou

(SYROVY, 1983, 426 s.)

Dopravni linka: je seskupeni manipulacnich zafizeni nebo dopravnich prostredki,
které zajiStuji dopravu. Prostfedky, které jsou zafazené do linky na sebe musi funkéné

navazovat nejen technickym provedenim, ale i vykonnosti a ¢asem (SYROVY, 1983, 426 s.)
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Dopravni proces: souhrn ukont na sebe navazujicich, jak vécné, tak ¢asoveé, pii¢emz

se prepravuje a uskuteéiiuje pohyb dopravniho prostiedku a preprava (SYROVY, 1983, 426 s.)

Dopravni prostiredek: mobilni technicky prostiedek, ktery svym pohybem uskuteénuje
pfepravu. Je to prostifedek, ktery umoznuje vykonat dopravu pomoci dopravniho zafizeni.
Dopravnim prostiedkem mutize byt také manipulacni jednotka (napi. kusovy material na paleté

apod.). (CELJAK, interni ugebni text, ZF Ceské Bud&jovice, 2012,126s.)

Dopravni souprava: doCasné spojeni tazné¢ho prostiedku s piipojnym vozidlem k

provedeni jedné nebo nékolika dopravnich operaci (SYROVY, 2008, 248 s.)

Dopravni systém: uspotadand soustava dopravnich prostfedki a manipulacnich
zafizeni, které pracuji jistym zplsobem a zdmérné stanovenym postupem tak, aby byly
vytvotily vhodné podminky pro dopravu materidlu bez kvalitativnich a kvantitativnich ztrat

(SYROVY, 2008, 248 s.)

Dopravni tok: pohyb dopravnich prostfedki a manipulacnich zafizeni. Je stanoven
pusobistém, smérem, intenzitou a frekvenci. Je-li soucasné témito dopravnimi prostiedky a
manipula¢nimi zatizenimi pfepravovan materidl, je dopravni tok stejny s tokem materidlovym

(DRAZAN, JERABEK, 1979, 456 5.)

Dopravni trasa: vyznacena Cast v prostfedi, ktera povoluje opakovany, bezpeény a
plynuly pohyb bfemen prostfednictvim vhodnych dopravnich zatfizeni (napf. dopravnik,
¢erpadlo). K zajisténi polohy biemen jsou obvykle vyuzity dopravni prostiedky a fixaéni prvky.
Pohyb biemen je po trase zajistén mobilnimi energetickymi zatizenimi s rozmanitym pohonem,
provedeni dopravni trasy musi byt uzptisobeno pozadované zatézi, pozadavkiim na prichodnost

a bezpe¢nost (CELJAK, interni uéebni text, ZF Ceské Bud&jovice, 2012,126s.)

Dopravni zarizeni: stabilni nebo pfenosné technické zafizeni, které je sloZzené z
dopravnich trati (potrubi, zlab, skluz apod.) nebo sestavené jako celek tvofeny dopravni trati,
po které se pohybuji zafizeni (napt. dopravnik, lanova draha, vytah atd. (SYROVY, 1983, 426
S.)

Fixace: materialu ¢i jinych bfemen uzce souvisi s pfepravnimi operacemi. Jde 0 zajisténi
nakladu pfi manipulaci v dopravnich prostfedcich a zatizenich nebo na nich tak, aby nedoslo k
poskozeni materidlu, dopravné - manipula¢niho prostfedku/zafizeni, bezpecnosti pfi

manipulacnich operacich.
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Komplexni mechanizace: vyssi stupeil mechanizace, kdy vSechny operace, které patii
do pracovniho procesu, vykonavaji mechanizacni prostiedky a zatizeni, lidska prace se zde

omezuje hlavné na jejich fizeni a ovladani (SYROVY, 1983, 426s.)

LoZné operace: je nakladka, vykladka nebo prekladka (DRAZAN, JERABEK, 1979,
456's.)

LoZné zafizeni: jedna se o VSechna zafizeni pro nakladku, vykladku i prekladku (lozné

operace). (SYROVY, 1983, 426 s.)

Manipulace s materialem: jedna se o presunovani, ulozeni nebo usmérnovani
materialti. Sklada se z dopravy (tj. nakladky, prekladky, ptepravy a vykladky), skladovani,
vazeni, baleni, tfidéni, davkovani (SYROVY, 1983, 426 s.), ale také napt. z méfeni, hodnoceni
kvality a pocitani kvantity ve vyrobnach, skladech, dilnach, stajich nebo na polich (KIC, 2008,
44s))

Manipulacni jednotka: jeden nebo vétsi mnozstvi kusti balenych ¢i nebalenych
materiall volné lozenych na paleté, v kontejneru nebo paskovanych atd. v manipulacni

jednotce, se kterou manipuluje jako s jednim celkem (DRAZAN, JERABEK, 1979, 456 s.)

Manipulaéni operace: zména polohy hmotného predmétu provedend manipula¢nim

prostiedkem nebo pracovnikem (SYROVY, 1983, 426 s.)

Manipula¢ni proces: zahrnuje uréité mnozstvi operaci manipulace s materidlem

(SYROVY, 1983, 426 s.)

Manipulaéni prostiedek: nastroj nebo prvek, ktery umoziuje provadét manipulacni
operaci za pomoci ru¢ni nebo mechanizované manipulace (CELJAK, (interni u¢ebni text), ZF
Ceské Budgjovice, 2012,126s.)

Manipulacni systém: sestava dvou nebo vice zafizeni a prosttedk (pfepravni,
zdvihaci, dopravni, skladovaci apod.), které tvoti celek pro konkrétni oblast manipulace a

pfepravy, véetné organizace a fizeni (SYROVY, 1983, 426 s.)

Manipulacni zarizeni: nazev pro lozna, skladovaci, dopravni ¢i zdvihaci zafizeni
(SYROVY, 1983, 426 s.) jedna se o strojni zafizeni, jehoz pohybem nebo ¢asti se uskuteciuje

manipulace s bfemeny po stanovené draze vyuzitim pracovniho néstroje (adaptéru).

Material: jedna se o hotové suroviny i nedokoncené vyrobky, zbozi, odpad, produkty

rostlinné 1 Zivoc¢isné vyroby atd., miize byt kusovy (tuhy), sypky, kapalny, plynny.
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Materialovy proud: je vyjadien mnoZstvim za jednotku ¢asu (SYROVY, 1983, 426 s.)

Materialovy tok: jedna se o posun materialu ve vyrobé nebo ob&hu, je dany pisobistém,

smérem, intenzitou, délkou a frekvenci (DRAZAN, JERABEK, 1979, 456 s.)

Meziopera¢ni manipulace: pfesun materialu mezi jednotlivymi pracovisti, zacina
nakladkou (odbérem) materidlu na jednom pracovisti nebo v meziskladu a konc¢i jeho

vykladkou (uloZenim) na jiném pracovisti. (DRAZAN, JERABEK, 1979, 456 s.)

Naklad: je tvofen jednim bfemenem nebo jejich soustavou. Nachazejici se ve vhodném
pracovnim adaptéru dopravniho zafizeni (napf. korba, dopravni pas, Snekovice, potrubi, vozik,

cisterna apod.) (CELJAK, interni udebni text, ZF Ceské Budgjovice, 2012,126s.)

Nakladka: lozné operace, béhem které se material naklada (uklada, sype, hazi atd.) na
dopravni prostiedek nebo do dopravniho prostfedku, nezahrnuje zpravidla vzdalenost vétsi nez

3m.

Objem prepravy: mnozstvi hmotnosti nédkladii, popt. poctu osob, pifepravenych béhem

uritého Easového obdobi (SYROVY, 1983, 426 s.)

Pirekladka: lozna operace, kdy je material pfemistovan z jednoho dopravniho

prostfedku na druhy dopravni prostiedek.

Preprava: Cast dopravy, kterou se pifimo uskuteciiuje pfemisténi osob a materialu

dopravnimi prostiedky nebo zafizenimi (SYROVY, 1983, 426 s.)

Pi'epravni prace: pieprava konkrétniho poctu osob nebo dané¢ hmotnosti materidlu na

uréitou vzdalenost (SYROVY, 1983, 426 s.)
Piepravni vykon: pfeprava vykonana za uréity ¢as (SYROVY, 1983, 426 s.)

Pi‘epravni vzdalenost: délka trasy z mista naloZeni do mista vyloZeni materialu nebo
osob. Je ovlivnéna nékolika faktory, napf. druh materidlového toku, prostiedi, ptirodni
podminky apod.), jeji zkraceni lze provadét pomoci napfimeni materidlnich tokd, spravnou
volbou ptfepravnich tras, stavebnimi Gpravami objektd ¢i dopravnich cest. (CELJAK, interni

ucebni text, ZF Ceské Budgjovice, 2012,126s.)

Skladovaci zafizeni: slouZi k ukladani, zakladani, vyjimani a vychystadvani materialu

ve skladech (SYROVY, 1983, 426 5.)

Skladovani: zptsob ulozeni zdsob, véetné¢ ukladani, vyjimani a dalSich pottebnych

&innosti (SYROVY, 1983, 426 s.)
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T¥idéni: rozliseni materialu, vyrobkt ¢i produktd podle zvolenych znaki (SYROVY,

2008, 248 s.)

Vazeni: uréeni hmotnosti télesa na zakladé pisobeni gravitace (SYROVY, 2008, 248
s.)

Vykladka: operace, pii které se material odebira z dopravniho prostiedku nebo

ptepravnich prostfedkti. Nezahrnuje pfemistovani na vzdalenost vétsi nez 3 m.

Zdvihaci zafizeni: soustava konstrukénich prvkd a mechanismi, které jsou uréené ke

zdvihani a pfemistovani bfemen (SYROVY, 1983, 426 s.)

Zemédélska manipulacéni a dopravni technika — soustava zékladnich vyrobnich
prostfedki slouzicich k manipulaci s materidlem v zemédé€lstvi. Zahrnuje dopravni prostiedky

a manipulaéni zafizeni (SYROVY, 1983, 426 s.)

2.4.8 LoZné operace v zemédélské vyrobé
Lozné operace, kterou je nakladka, vyklddka a ptekladka jsou vedle skladovéni a

dopravy samotné, dil¢imi procesy manipulacnich operaci v zemédélské vyrobe.

Nakladka je loznad operace, pii které dochdzi k naklddani bfemen nebo-li nakladu
pomoci mechanizacnich zatfizeni. Piekladka je loZnou operaci, kdy dochazi k pfimému
pfemistovani materiali a bfemen z jednoho dopravniho prostiedku na druhy dopravni ¢i
ptepravni prostfedek. Vykladka je loZnou operaci, pfi niz dochédzi k odebirani materialu a

bifemen z dopravnich nebo ptepravnich prostiedkil.

Veskeré lozné operace V nadmérné mite ovliviiuji vykonnost dopravnich prostredki a
zatizeni, ekonomiku dopravnich systémiui i efektivitu manipulace. Stale vsak patii k operacim s
nedostateCnou mechanizaci nebo vyuzivand mechanizace nepracuje s dostateCnou vykonnosti.
Autor Syrovy (1983) ve své knize uvadi, ze pokud bychom d¢lili dopravni cyklus na nakladku,
Jizdu, vykladku, a ¢asové ztraty, pak lozné operace tvoii 39 — 50% z doby cyklu, jizda 45 —
55% z doby cyklu, ztratové Casy a technické zavady 6 — 16%. ZlepSuji se konstruként,
exploatacni a energetické parametry pouzivané techniky. Diisledkem téchto operaci je nartst
produktivity prace, zvySeni vykonnosti mechanizace a snizeni nakladl na jednotku vyrobeného
produktu. Dochazi ke zméné v konstrukénim feSeni stroju a zafizeni, které jsou pouzivany pfi

pracovnich procesech v zeméd¢lstvi a vyvolavaji potiebu zmén i v loznich operacich.
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2.5 Srovnani vykonnosti teleskopickych nakladaci pri rozdilnych
pracovnich operacich

Soucasti manipulace jsou lozné operace. Manipulovani s riznym materidlem zahrnuje
pohyb veskerych bfemen na urcitou vzdalenost, kdy se obvykle neméni jeho zakladni
mechanické vlastnosti a zaroven nevnikd nova uzitna hodnota. Manipulace je tedy soubor

dil¢ich loznych operaci, pii které je soucasti nakladka a vykladka.

2.5.1 Vykonnost nakladaci
Hlavni faktory ovlivilujici ¢innost manipula¢nich zafizeni a pouziti manipulacnich

prostiedkt jsou tyto:

1. Pracovni schopnosti manipula¢niho zafizeni v zavislosti na pracovnich podminkach
e Unosnost pudy — dle podlahy (haly)
e Svah, kolmé stupné¢ a prohlubné
e Piikopy, pafezy, balvany
e Velikost pracovni plochy
2. Konstrukce manipula¢nich zafizeni
e Nosnost

e Velikost adaptéru — lopaty drapaku

3. Vlastnosti manipulovaného materialu
e Sypkost a tuhost materidlu
e Tvar materialu

e Hmotnost a objem materialu

4. Prostfedi, ve kterém je material manipulovan a dopravovan
e Piepravni trasa (omezené profily a nosnost mosti)
e Omezeni na trase dopravy

e Optimalni pohyb

5. Prostiedi —ovlivnéni manipulace aktudlnim stavem mista
e Klimatické podminky, teplota a vlhkost
e PrasSnost prostredi

e Nebezpectné prostredi (vybuch, atd.)
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6. Volba vhodného nakladaciho nastroje
e Lopata urcena pro dany druh materialu
e Prtidavny pracovni adaptér dle predpokladané ¢innosti

24

e Volba nejbezpecnéjsiho nastroje pro danou operaci

7. Ohleduplnost viic¢i zivotnimu prostiedi
e Pracovat tak, aby nedoslo k poskozeni okoli (napt. vysokou hmotnosti
stroje)
e Neposkozeni komunikaci - vyjeté koleje, devastace povrchii koly ¢i pasy
o C(istota komunikaci — ztrata materialu (opadani bahna z pneumatik &i
pasu)

e Nenaruseni silni¢niho provozu — omezeni pii nakladce nebo vykladce

8. Schopnost pracovat v technologickém uzlu s ostatnimi strojnimi zafizenimi
e Soubé&znost praci
e Vykonnost
e Pocet cykla

9. Kvalita uskute¢néné prace
e Schopnost dodrZet stanovenou technologii prace zvolenim spravného
pracovniho nastroje
e Neposkozeni a ztrata ¢asti biemen
e Neposkozeni okoli, kde manipulace probiha
10. Néklady na provedeni prace — K¢ / metr kubicky, ¢tvereéni, bézny
11. Cas na vykonani prace nebo vykon pii nakladani — tuny/ hodiny, metry kubické /
hodina, ¢asto souvisi s néklady, ale v n¢kterych piipadech se €as stava prioritou. Dle

toho volime velikost strojniho zatizeni nebo jeho vykonnost.

12. Vzdé€lani a praxe operatora
e ZkuSenost s manipulaci v dané problematice
o Skoleni a osvédeeni osoby (RP, strojnicky prikaz, zkousky vazade a

jetabnika)
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e Fyzické a dusevni predpoklady, divéryhodnost

13. Bezpecnost prace
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3 Cile prace
Cilem této bakalaiské prace bylo provedeni analyzy pracovnich operaci provadénych
teleskopickymi nakladaci pfi realizaci rozmanitych loznych operaci a stanoveni navrhti a zasad

pro vypocet skuteéné vykonnosti nakladacii ve vazbé na provadéné pracovni operace.

Dilé¢im cilem prace bylo provedeni analyzy teleskopickych nakladact a zatizeni pro
realizaci loznych operaci v zemédé€lstvi, stanoveni navrhl a zasad pro optimalni vyuziti téchto
prostiedki. K dosazeni téchto cili bylo zapotfebi provést analyzu loznych operaci v
zemédé@lskych vyrobach, analyzu specifik manipulace a dopravy, charakteristiku materiald,
které jsou v zeméd€lstvi bézné prepravovany a manipulovany.

4

pro realizaci loZznych operaci v zemédélstvi na konkrétni lozné operace (nakladku a vykladku).
Urc¢eni faktort, které maji vliv na vybér manipulacnich prostredkii a zafizeni za ucelem jejich
maximalniho vyuziti.

Dilé¢im cilem vlastni prace bylo stanoveni navrhi a zasad pro organizacni zapojeni
novodobych manipulacnich prostfedkii a zafizeni pro realizaci loZnych operaci pro jejich
optimalni vyuziti. To vSe vyzadovalo sbér dat a analyzu modernich manipulac¢nich a v soucasné

dobé pouzivanych (v daném zemédélském podniku) prostiedkil a zatizeni pro lozné operace.

Pro spravné stanoveni postupu pii sbéru dat, pro volbu méfenych dat a pro zpiisob

méteni ve prospéch splnéni cili, bylo potiebné se seznamit s nasledujicimi podklady:

e Historie teleskopickych nakladact

e Soucasnost teleskopickych nakladact

e Analyza loZnych operaci a technické parametry teleskopickych nakladact

¢ Volba dat pro stanoveni skute¢né vykonnosti teleskopickych naklada¢tu

e Urceni vyznamnych faktord, které¢ ovliviiuji vykonnost nakladact pfi riznych
provadénych operacich pro méfeni ¢ast v pracovnich cyklech

e Mc¢feni skuteéné vykonnosti vybranych teleskopickych nakladacu pii riznych

loZznych operacich
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4 Metodika

Pro skute¢né posouzeni vykonnosti teleskopickych nakladact byla sbirdna data na tiech

mistech pfi realizaci loznych operaci tfech riznych nakladaci.
Ptehled sledovanych nakladaci:

e JCB 535 - 95 Agri super
e MERLOPanoramic 55.9 CS
e MANITOU 835-120 LS

Meéieni bylo provedeno pii téchto operacich:

e Nakladka — manipulace s baliky slamy
e Nakladka chlévské mrvy

e Nakladka obili

e Nakladka brambor

Meteny byly dil¢i Casy, jejimz sectenim jsem ziskal celkovy casovy cyklus. Namétené
Casy, které mély jisté odchylky nebyly zapocitany. Jednalo se napiiklad o ¢asy na do¢istovani
skladovacich prostor nebo doba, kdy u pracovniho adaptéru nebyla pln€ vyuzita jeho kapacita.
Kazdému stroji bylo méteno 20 pracovnich cykll a pro vypocteni vykonosti poslouzil jejich
pramérny cas.

V pracovnim prostfedi jednotlivych nakladacl nebyly Z4dné omezujici faktory napf.

Spatny technicky stav povrchu ¢i piekazky v jizdni draze.

Meéfeni bylo provadéno méficem €asu a naméfené hodnoty byly evidovany do tabulky.

Dale jsem pracovni cykly nahraval na zdznamové zafizeni s asovym pribéhem.

Pro zjiSténi teoretické vykonnosti byl vyuzit ¢as teoretického pracovniho cyklu

nakladace (uddvana vyrobcem) v zavislosti na vykonu teleskopického nakladace.

Vypocet skute¢ného vykonu teleskopickych nakladacii, byl ur€en za pomoci znalosti
jmenovitého objemu lopaty Vj véetné daného koeficientu naplnéni lopaty kp a v piipadé
kusového bfemena vypoctem jeho objemu, naptiklad baliku. Tento koeficient byl udan podle
mnozstvi naplnéni pracovniho adaptéru nakladace, a bylo posouzeno zaplnéni celého prostoru
pracovniho adaptéru pro sypkéa bfemena. Tim byla zjiSténa skute¢nd kubatura bfemena Vs v
pracovnim adaptéru. Mnozstvi naplnéni bylo posouzeno vizualn¢. Timto sbérem dat byl také

zjistén Cas na provedeni jednotlivého pracovniho cyklu. Skute¢na pracovni vykonnost Qs byla
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vypoctena za pomoci naméieni primérnych ¢asii jednotlivych pracovnich cykli teleskopickych

nakladac.

Zaveérem byly udany navrhy a zasady pro co nejlepsi vyuziti stroji v zemédélském

provozu.

Tabulka 1 — parametry méfenych teleskopickych nakladacu

JCB
535-95 AGRI
SUPER

Rozméry: Délka 5200 5120 4990
(mm) 2415 2430 2490
Sitka (mm) 2535 2500 2550
Vyska (mm) 415 400 400
Svétla vyska (mm)

Motor:

Objem / pocet valct |4,0/4 40/4 4,4 /4
Vykon (kW/ HP) 93,8/123 115/ 156 108 /145

Pievodovka (pocet
rychlost.stup.)

4 (hydrodynamické)

2 (Hydrostatické)

4 (Hydrodynamické)

Brzdy (Provozni / V olejové lazni / Suché kotoucova / V olejové lazni /
parkovact) mechanicka hydroautomaticka hydroautomaticka
Hydraulicka 240/ 144 240/173 260 /140
soustava — cerpadlo

BAR /L x min

Nosnost (t) 3,5 55 3,5

Maximalni zdvih 7540 8600 9500

(mm)

Pneu 460/70 - R24 500/70 - R24 445/70 - R24
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5 Vysledky méreni a vypocet skute¢né vykonnosti nakladacu

MANITOU 835 -120 LS

Technické udaje nakladace:
Vykon motoru: 93,8 kW, provozni hmotnost: 8 t, podvozek: kolovy, zdvih: 7,54 m
Technologické udaje provadéné prace:
Druh provadéné pracovni operace: nakladka valcovych balikti do kobry odvozniho zafizeni
Manipulovany materidl: slisovana slama
Stupen kvalifikace obsluhy: zkuSena
Stupen opotiebeni adaptéru nakladace: nizka
Vzdalenost jizdy: 10 — 15 m
Teoreticka vykonnost
Qi=3600* = 3600*2" = 289,57 mi.h?
Skuteéna vykonnost

— *ﬂ* — *1’_85* - 3 K1
Qs= 3600 Tes kp = 3600 79 1=372,08 m°.h

Skute¢ny cas pracovniho cyklu nakladaée MANITOU 835 — 120 LS:
Tes = tdy+tda+tds+tds = 3,5+7,143,2+4,1 = 17,9s

Vyse uvedené (namétené) hodnoty byly pouZity pro vytvoreni grafu 1.

GRAF 1 - PRACOVNI CYKLUS
NAKLADACE MANITOU 835-120LS PRI
NAKLADANI BALIKU NA ODVOZNI
ZARIZENI

Cas na navrat do Cas na uchopeni

mista nabéru; baliku; 3,5s; 19%
4,1s; 24%

Cas na odlozeni
baliku; 3,2s; 18% Cas na piijezd k
mistu uloZeni
baliku; 7,1s; 40%

Obrazek 8 —graf 1
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MANITOU 835 -120 LS

Technické udaje nakladacde:

Vykon motoru: 90,5 kW, provozni hmotnost: 8 t, podvozek: kolovy, zdvih: 7,54 m, jmenovity

objem lopaty 2,5 m®
Technologické idaje provadéné prace:
Druh provadéné pracovni operace: nakladka chlévské mrvy do kobry odvozniho zatizeni
Manipulovany material: chlévska mrva
Stupen kvalifikace obsluhy: zkusena
Stupen opotiebeni adaptéru nakladace: nizka
Vzdélenost jizdy: 10 —15m
Teoreticka vykonnost
Q= 3600*% = 3600*2—'35 =391,31 m3ht
Skute¢na vykonnost
Qs = 3600%-L*kp = 3600*3%1,2 = 291,89 m°.h'?
Skute¢ny ¢as pracovniho cyklu nakladaée MANITOU 835 — 120 LS:
Tes = tdi+tdo+tds+tds = 9,5+12,5+7,247,8 = 37s

Vyse uvedené (namétené) hodnoty byly pouZity pro vytvorfeni grafu 2.

GRAF 2 - PRACOVNI CYKLUS
NAKLADACE MANITOU 835-120LS PRI
NAKLADANI CHLEVSKE MRVY NA
ODVOZNI ZARIZENI

Cas na navrat do
mista nabéru;
7,8s; 21%

Cas na plnéni
lopaty; 9,5s; 26%

Cas na
vyprazdnéni

lopaty; 7,2s; 19% Cas na pffjezd k

mistu vyprazdnéni
lopaty; 12,5s; 34%

Obrazek 9 — graf 2
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MANITOU 835 -120 LS

Technické udaje nakladacde:

Vykon motoru: 93,8 kW, provozni hmotnost: 8 t, podvozek: kolovy, zdvih: 7,54 m, jmenovity

objem lopaty 2,5 m®
Technologické idaje provadéné prace:
Druh provadéné pracovni operace: nakladka obili do kobry odvozniho zatizeni
Manipulovany material: obili (konkrétn¢ psenice 0zima)
Stupen kvalifikace obsluhy: zkusena
Stupen opotiebeni adaptéru nakladace: nizka
Vzdélenost jizdy: 10 —15m
Teoreticka vykonnost
Q= 3600*% = 3600*2—'35 =391,31 m3ht
Skute¢na vykonnost

= *x Ve = * 25 %1 = 3 hl
Qs=3600 Tes kp = 3600 243 1=203,16 m°.h

Skute¢ny ¢as pracovniho cyklu naklada¢ée MANITOU 835 — 120 LS:
Tes = tdy+tdo+tds+tds = 9+17,1+5,2+13 = 44,3s

Vyse uvedené (namétené) hodnoty byly pouzity pro vytvoreni grafu 3.

GRAF 3 - PRACOVNI CYKLUS
NAKLADACE MANITOU 835-120LS PRI
NAKLADANI OBILi NA ODVOZNI
ZARIZENI

Cas na plnéni
lopaty; 9s; 20%

Cas na navrat

do mista
nabéru; 13s;
29%
Cas na (j,as na pI‘l_’] ezdvk '
o mistu vyprazdnéni
vyprazdnéni ooatr 1715
lopaty; 5,2s; 12% opaty; 17,1s;
1 1 1 39%

Obrazek 10 — graf 3
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MANITOU 835 -120 LS

Technické udaje nakladacde:

Vykon motoru: 93,8 kW, provozni hmotnost: 8 t, podvozek: kolovy, zdvih: 7,54 m, jmenovity
objem lopaty 2,5 m®

Technologické idaje provadéné prace:
Druh provadéné pracovni operace: nakladka brambor do kobry odvozniho zafizeni
Manipulovany material: brambory (Skrobov¢)
Stupen kvalifikace obsluhy: zkusena
Stupen opotiebeni adaptéru nakladace: nizka
Vzdélenost jizdy: 10 —15m
Teoreticka vykonnost
Q= 3600*% = 3600*% =391,31 m3ht
Skute¢na vykonnost

= *x Ve = *x 25 %1 0 = 3 pl
Qs=3600 Tes kp = 3600 357 1,2 =302,52 m°.h

Skute¢ny ¢as pracovniho cyklu naklada¢ée MANITOU 835 — 120 LS:
Tes = tdy+tda+tds+tds = 7,2+15+5+8,5 = 35,75

Vyse uvedené (namétené) hodnoty byly pouzity pro vytvoteni grafu 4.

GRAF 4 - PRACOVNI CYKLUS
NAKLADACE MANITOU 835-120LS PRI
NAKLADANI BRAMBOR NA ODVOZNI

ZARIZENI
Cas na navrat do

mista nabéru;
8,5s; 24%

Cas na plnéni
lopaty; 7,2s; 20%

Cas na
vyprazdnéni 5
lopaty; 5s; 14% Cas na ptijezd k
mistu vyprazdnéni
lopaty; 15s; 42%

Obrazek 11 —graf 4
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JCB 535 - 95 Agri super

Technické udaje nakladacde:

Vykon motoru: 115 kW, provozni hmotnost: 8,2 t, podvozek: kolovy, zdvih: 9,5 m
Technologické idaje provadéné prace:

Druh provadéné pracovni operace: nakladka valcovych balikti do kobry odvozniho zatizeni

Manipulovany material: slisovand slama

Stupen kvalifikace obsluhy: zkuSena

Stupen opotiebeni adaptéru nakladace: nizka

Vzdalenost jizdy: 10 —15m

Teoreticka vykonnost

Q1= 3600~ = 3600*222 = 289 57 m3.h'
Tc 23

Skute¢na vykonnost

— *ﬂ* — *1’_85* - 3 K1
Qs= 3600 Tes kp = 3600 73 1=384,97 m°.h

Skute¢ny ¢as pracovniho cyklu nakladace JCB 535 — 95 Agri super:
Tes = tdy+tdo+tds+tds = 3,4+7,5+2,4+4 = 17,3s

Vyse uvedené (namétené) hodnoty byly pouzity pro vytvoreni grafu 5.

GRAF 5 - PRACOVNI CYKLUS
NAKLADACE JCB 535-95 AGRI SUPER PRI
NAKLADANI BALIKU NA ODVOZNI
ZARIZENI

Cas na navrat do Cas na uchopeni

mista nabéru; baliku; 3,4s; 20%
4s; 23%

Cas na ulozeni
baliku; 2,4s; 14% .
Cas na pfijezd k
odloZeni baliku;

7,5s; 43%

Obrazek 12 —graf 5
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JCB 535 - 95 Agri super

Technické udaje nakladace:

Vykon motoru: 115 kW, provozni hmotnost: 8,2 t, podvozek: kolovy, zdvih: 9,5 m, jmenovity

objem lopaty 2,5 m®
Technologické idaje provadéné prace:
Druh provadéné pracovni operace: nakladka chlévské mrvy do kobry odvozniho zatizeni
Manipulovany material: chlévska mrva
Stupen kvalifikace obsluhy: zkusena
Stupen opotiebeni adaptéru nakladace: nizka
Vzdélenost jizdy: 10 —15m
Teoreticka vykonnost
Q= 3600*% = 3600*22—'35 =391,31 m3ht
Skute¢na vykonnost
Qs = 3600%-L*kp = 3600*22*1,2 = 308,57 m°.h'?
Skute¢ny ¢as pracovniho cyklu nakladace JCB 535 — 95 Agri super:
Tes = tdi+tdo+tds+tds = 8,7+12+6,8+7,5 = 355

Vyse uvedené (namétené) hodnoty byly pouzity pro vytvorfeni grafu 6.

GRAF 6 - PRACOVNI CYKLUS
NAKLADACE JCB 535-95 AGRI SUPER PRI
NAKLADANI CHLEVSKE MRVY NA
ODVOZNI ZARIZENI

Cas na navrat do
mista nabéru;
7,5s; 21%

Cas na plnéni
lopaty; 8,7s; 25%

Cas na
vyprazdnéni
lopaty; 6,8s; 20% Cas na piijezd k
mistu vyprazdnéni
lopaty; 12s; 34%

Obrazek 13 —graf 6
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JCB 535 — 95 Agri super

Technické udaje nakladace:

Vykon motoru: 115 kW, provozni hmotnost: 8,2 t, podvozek: kolovy, zdvih: 9,5 m, jmenovity
objem lopaty 2,5 m®

Technologické idaje provadéné prace:
Druh provadéné pracovni operace: nakladka obili do kobry odvozniho zafizeni
Manipulovany materidl: obili (konkrétné pSenice 0zima)
Stupen kvalifikace obsluhy: zkuSena
Stupeni opotiebeni adaptéru nakladace: nizka
Vzdalenost jizdy: 10 — 15 m
Teoreticka vykonnost
Qu=3600% = 3600*2> = 391,31 m°.h'!
Skute¢na vykonnost

= *x Ve = * 25 %1 = 3 hl
Qs=3600 Tes kp = 3600 138 1=205,48 m°.h

Skute¢ny ¢as pracovniho cyklu nakladace JCB 535 — 95 Agri super:
Tes = tdi+tdo+tds+tds = 8,8+16,9+5+13 = 43,8s

Vyse uvedené (namétené) hodnoty byly pouZity pro vytvoreni grafu 7.

GRAF 7 - PRACOVNI CYKLUS
NAKLADACE JCB 535-95 AGRI SUPER PRI
NAKLADANI OBILi NA ODVOZNIi
ZARIZENI

Cas na plnéni
lopaty; 8,8s; 20%

Cas na navrat

do mista
nabéru; 13s;...
Cas na Cas na ptijezd k
vyprazdnéni mistu vyprazdnéni
lopaty; 5s; 11% lopaty; 16,9s; 39%

Obrazek 14 —graf 7
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JCB 535 - 95 Agri super

Technické udaje nakladacde:

Vykon motoru: 115 kW, provozni hmotnost: 8,2 t, podvozek: kolovy, zdvih: 9,5 m, jmenovity

objem lopaty 2,5 m®
Technologické idaje provadéné prace:
Druh provadéné pracovni operace: nakladka brambor do kobry odvozniho zatizeni
Manipulovany material: brambory (Skrobov¢)
Stupen kvalifikace obsluhy: zkusena
Stupen opotiebeni adaptéru nakladace: nizka
Vzdélenost jizdy: 10 —15m
Teoreticka vykonnost
Q= 3600*% = 3600*% =391,31 m3ht
Skute¢na vykonnost
Qs = 3600%-L*kp = 3600*22*1,2 = 317,65 m®.h'?
Skute¢ny ¢as pracovniho cyklu nakladace JCB 535 — 95 Agri super:
Tes = tdi+tdo+tds+tds = 7+14+4,8+8,2 = 34s

Vyse uvedené (namétené) hodnoty byly pouzity pro vytvorfeni grafu 8.

GRAF 8 - PRACOVNI CYKLUS
NAKLADACE JCB 535-95 AGRI SUPER PRI
NAKLADANI BRAMBOR NA ODVOZNIi
ZARIZENI

Cas na navrat do
mista nabéru;
8,2s; 24%

Cas na plnéni
lopaty; 7s; 21%

Cas na
vyprazdnéni
lopaty; 4,8s; 14% Cas na pifjezd k
mistu vyprazdnéni
lopaty; 14s; 41%

Obrazek 15 —graf 8
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MERLO Panoramic 55.9 CS

Technické udaje nakladacde:
Vykon motoru: 108 kW, provozni hmotnost: 10,3 t, podvozek: kolovy, zdvih: 8,6 m
Technologické idaje provadéné prace:
Druh provadéné pracovni operace: nakladka valcovych balikti do kobry odvozniho zatizeni
Manipulovany material: slisovana slama
Stupen kvalifikace obsluhy: zkusena
Stupen opotiebeni adaptéru nakladace: nizka
Vzdalenost jizdy: 10 —15m
Teoreticka vykonnost

Q1= 3600~ = 3600*222 = 289 57 m3.h'
Tc 23

Skute¢na vykonnost

— *ﬂ* — *1’_85* - 3 K1
Qs= 3600 Tes kp = 3600 198 1 =336,36 m°.h

Skute¢ny cas pracovniho cyklu nakladatée MERLO Panoramic 55.9 CS:
Tes = tdi+tdo+tds+tds = 4+8+3,4+4,4 = 19,85

Vyse uvedené (namétené) hodnoty byly pouzity pro vytvoreni grafu 9.

GRAF 9 - PRACOVNI CYKLUS
NAKLADACE MERLO PANORAMIC 55.9
CS PRI NAKLADANI BALIKU NA
ODVOZNI ZARIZENI

Cas na navrat do
mista nabéru;
4.4s; 22%

Cas na uchopeni
baliku; 4s; 20%

Cas na odloZeni
baliku; 3,4s; 17%
Cas na ptijezd k

mistu uloZeni
baliku; 8s; 41%

Obrazek 16 —graf 9
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MERLO Panoramic 55.9 CS

Technické udaje nakladacde:

Vykon motoru: 108 kW, provozni hmotnost: 10,3 t, podvozek: kolovy, zdvih: 8,6 m, jmenovity

objem lopaty 2,5 m®

Technologické idaje provadéné prace:

Druh provadéné pracovni operace: nakladka chlévské mrvy do kobry odvozniho zatizeni

Manipulovany material: chlévska mrva
Stupen kvalifikace obsluhy: zkusena
Stupen opotiebeni adaptéru nakladace: nizka
Vzdélenost jizdy: 10 —15m
Teoreticka vykonnost
Q= 3600*% = 3600*2—'35 =391,31 m3ht
Skute¢na vykonnost
Qs= 3600*Tlc"s*kp = 3600*%*1,2 = 284,21 m3.ht
Skute¢ny cas pracovniho cyklu nakladatée MERLO Panoramic 55.9 CS:
Tes = tdi+tdo+tds+tds = 10+13+7+8 = 38s

Vyse uvedené (namétené) hodnoty byly pouZity pro vytvoreni grafu 10.

GRAF 10 - PRACOVNI CYKLUS
NAKLADACE MERLO PANORAMIC 55.9
CS PRI NAKLADANI CHLEVSKE MRVY

NA ODVOZNI ZARIZENI

Cas na navrat do
mista nabéru;
8s; 21%

Cas na plnéni
lopaty; 10s; 26%

Cas na
vyprazdnéni
lopaty; 7s; 19% Cas na ptijezd k
mistu vyprazdnéni
lopaty; 13s; 34%

Obrazek 17 — graf 10
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MERLO Panoramic 55.9 CS

Technické udaje nakladacde:

Vykon motoru: 108 kW, provozni hmotnost: 10,3 t, podvozek: kolovy, zdvih: 8,6 m, jmenovity

objem lopaty 2,5 m®
Technologické idaje provadéné prace:
Druh provadéné pracovni operace: nakladka obili do kobry odvozniho zafizeni
Manipulovany material: obili (konkrétn€ pSenice 0zima)
Stupen kvalifikace obsluhy: zkusena
Stupen opotiebeni adaptéru nakladace: nizka
Vzdélenost jizdy: 10 —15m
Teoreticka vykonnost
Q= 3600*% = 3600*22—'35 =391,31 m3ht
Skute¢na vykonnost

= *x Ve = * 25 51 = 3 hl
Qs=3600 Tes kp = 3600 148 1=200,89 m°.h

Skutecny cas pracovniho cyklu naklada¢e MERLO Panoramic 55.9 CS:
Tes = tdy+tdo+tds+tds = 9,1+17,2+5,1+13,4 = 44,8s

Vyse uvedené (naméfené) hodnoty byly pouzity pro vytvoreni grafu 11.

GRAF 11 - PRACOVNI CYKLUS
NAKLADACE MERLO PANORAMIC 55.9
CS PRI NAKLADANI OBILI NA ODVOZNI

ZARIZENI

Cas na plnéni
lopaty; 9,1s; 20%

Cas na navrat do
mista nabéru;

13,4s; 30%
Cas na Cas na piijezd k
vyprazdnéni mistu vyprazdnéni
lopaty; 5,1s; 11% lopaty; 17,2s; 39%

Obrazek 18 —graf 11
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MERLO Panoramic 55.9 CS

Technické udaje nakladace:

Vykon motoru: 108 kW, provozni hmotnost: 10,3 t, podvozek: kolovy, zdvih: 8,6 m,
jmenovity objem lopaty 2,5 m®

Technologické idaje provadéné prace:
Druh provadéné pracovni operace: nakladka brambor do kobry odvozniho zatizeni
Manipulovany material: brambory (Skrobov¢é)
Stupen kvalifikace obsluhy: zkusena
Stupen opotiebeni adaptéru nakladace: nizka
Vzdélenost jizdy: 10 —15m
Teoreticka vykonnost
Q= 3600*% = 3600*2—'35 =391,31 m3ht
Skute¢na vykonnost
Qs = 3600%-L*kp = 3600*22%1,2 = 300 m*h'!
Skute¢ny cas pracovniho cyklu nakladatée MERLO Panoramic 55.9 CS:
Tes = tdi+tdo+tds+tds = 7,4+14,8+5,148,7 = 365

Vyse uvedené (namétené) hodnoty byly pouZity pro vytvoreni grafu 12.

GRAF 12 - PRACOVNI CYKLUS
NAKLADACE MERLO PANORAMIC 55.9
CS PRI NAKLADANI BRAMBOR NA

ODVOZNI ZARIZENI
Cas na navrat do Cas na plnéni
mista nabéru; lopaty; 7,4s; 21%
8,7s; 24%
Cas na
vyprazdnéni

Cas na piijezd k
mistu vyprazdnéni
lopaty; 14,8s; 41%

lopaty; 5,1s; 14%

Obrazek 19 — graf 12



V tabulce 2 je uveden piehled primérnych naméfenych ¢astu pracovnich cykla
nakladacii v zavislosti na provadénych operacich.

Tabulka 2 — Prehled primérnych naméfenych ¢asii pracovnich cykli nakladaci
Vv zavislosti na provadénych operacich

Cas na piijezd

o Cas na K mistu Cas pro Cas pro Celkovy éas
Provadéné | pingni lopaty vworizdneni | YYPrazdnéni navrat do c kl)lIJ
| DS (nabér) yp lopaty mista nabéru y
operace © lopaty © ©) (s)
s S S
(s)
Nakladka
valcovych 3,63 7,53 3 4,167 18,327
balikt
Nakladka
chlévské 9,4 12,5 7 7,76 36,66
mrvy
Naklddka 8,97 17,067 5,1 11,567 42,704
obili
Nakladka
brambor 7,2 14,6 4,967 8,467 35,234
(Skroboveé)

V tabulce 3 jsou vypsany vysledné hodnoty vykonnosti nakladani valcovych balikd.

Jsou zde uvedeny vykonnosti provozni 1 skutecné.

Tabulka 3 — vyslednych vykonnosti nakladaci

, Teoreticka Skuteéna
Vyrobce Model , ,
nakladace nakladace VA OITORG Qs | DO )

(md.h1) (m3.h1)

835-120LS 289,57 372,08

53595 Agri 289,57 384,97

super
Panoramic
559 CS 289,57 336,36
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V tabulce 4 jsou vypsany vysledné hodnoty vykonnosti nakladani chlévské mrvy. Jsou
zde uvedeny vykonnosti provozni i skutecné.

Tabulka 4 — vyslednych vykonnosti nakladaci

Vyrobce
nakladace

. Teoreticka Skuteéna

nal\lfl(; ?liulée Obj\e/rrgnllc;;:) aty vykonnost Qt | vykonnost Qs
(m3.h?) (m3.h?)
835-120 LS 25 391,31 291,89
53595 Agri 25 391,31 308,57

super
Panoramic

55 9 CS 25 391,31 284,21

V tabulce 5 jsou vypsany vysledné hodnoty vykonnosti nakladani obili. Jsou zde

uvedeny vykonnosti provozni i skute¢né.

Tabulka 5 — vyslednych vykonnosti nakladaci

Vyrobce
nakladace

Model Obiem lopat Teoreticka Skute¢na
nakladace JV (m3§) / vykonnost Qt | vykonnost Qs
(m3.h) (md.h?)
835-120 LS 2,5 391,31 203,16
535-95 Agri 25 30131 205 48
super
Panoramic
55.9 CS 2,5 391,31 200,89
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V tabulce 6 jsou vypsany vysledné hodnoty vykonnosti nakladani brambor. Jsou zde

uvedeny vykonnosti provozni i skute¢né.

Tabulka 6 — Prehled vyslednych vykonnosti nakladaci pri nakladce brambor

, . Teoreticka Skuteéna
e | ol OMemIpay | onmst | sonon 0
(m3.h?) (m3.h?)
835-120 LS 2,5 391,31 302,52
53595 Agri 25 391,31 317,65
super
Panoramic
559 CS 25 391,31 300,00
Tabulka 7 — Prehled vyslednych vykonnostni nakladacu
Vykonnost Vyk;?ino“ Vykonnost | Vykonnost | Priumérna
, pri ] pri pri vykonnost
Vyrobcs: MOder nakladce nak} adc? nakladce nakladce vSech
nakladace | nakladace o chlévské s ,
baliki mrvy obili brambor | pracovnich
(m3.h?) (m*h) (m3.h1) (md.h1) operaci
835[5120 372,08 291.89 203,16 302,52 292.4125
ICB A535 ~D 1 agag7 | 30857 | 20548 | 31765 | 304,168
gri super
Panoramic
55 9 CS 336,36 284,21 200,89 300,00 280,365
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6 Diskuze

Z vysledku je zfejmé, ze skuteCnou vykonnost nakladact ovliviiuje velké mnozstvi

faktorti. Tyto ovliviujici faktory jsem uvedl v kapitole 2.5.

Meéfenim v této bakaldiské praci bylo potvrzeno, ze nejvetsi vliv na vykonnost
nakladacti ma technologie prace, charakter manipulovaného materialu, ale svou roli zde hraje
také vzdalenost, kterou musi stroj urazit s nalozenym materialem nebo bez néj pti pracovnim
cyklu. Dalsim bodem jsou faktory mezi, které fadime napt. zkuSenost obsluhy, opotiebeni
adaptéru ¢i pomér mezi velikosti korby dopravniho prostiedku, resp. skladovacim prostorem,

kam je material ukladan a velikosti adaptéru teleskopického nakladace.

Nejucelnéjsi obsluha teleskopického nakladace je jednim a zaroven hlavnim faktorem,
ktery ovliviiuje skutec¢nou vykonnost teleskopického nakladace. Vzhledem k velkému mnozstvi
zemé&delskych praci nelze technologicky postup naplanovat pfedem. Je mozné ho stanovit az

po vyhodnoceni podminek, které na manipulaénim misté ovliviiuji pracovni proces.

Charakter manipulovaného materialu je druhym z hlavnich faktort ovliviiujici celkovou
vykonnost nakladace. Pro vypocet je urceni charakteru manipulovaného materidlu velice
dulezité, zejména z hlediska naplnéni lopaty. Pfi teoretickém pracovnim procesu se objem
manipulovaného materialu rovna objemu lopaty nakladace, tento je uveden v technické
dokumentaci teleskopického nakladace. Skute¢ny objem je odlisny dle charakteru
manipulovaného materidlu. V praxi vétSinou neplati rovnost objemu lopaty a teoretického

objemu lopaty. Proto je nutné do vypoctu zahrnout koeficient plnéni lopaty.

Dalsim ovlivnénim skute¢ného vykonu byl vliv vzdalenosti (10 — 15 m), kterou musel
teleskopicky naklada¢ urazit. Pti nakladce na pfepravni zatizeni byla manipulovana vzdalenost
mezi nakladanym produktem a mistem vysypani lopaty pokazdé mala (pouze par metri).
V piipad¢ premistovani zemédélskych produkta (obili, brambory) byla vzdalenost vétsi a tedy
I pfi vypoctu vychazela nizsi vykonnost. Naptiklad v tabulce ¢. 4 vysla tato vykonnost nizsi. Je

wrwe

vzdalené nez v tabulce €. 2.

Dalsim faktorem, ktery ovliviioval skute¢ny vykon nakladace byl stupen kvalifikace
obsluhy nakladace. Pokud je obsluha dostate¢n¢ zkuSend, muze vykonat vyrazné kratsi
pracovni cyklus. Oproti tomu méné zkuSena obsluha stroje mize pracovni cyklus podstatné

prodlouzit.
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Zéakladnim pozadavkem na pracovni adaptér nakladade je minimélni energeticka
naro¢nost pro nakladani a dlouha Zzivotnost. Z divodu dosazeni co nejvétsi vykonnosti je
prvoradym piedpokladem spravné vybaveni s ohledem na praci v zeméd€lstvi, kterou bude

provadét. Pro zvyseni zivotnosti adaptéru je dilezita v€asna a spravné provedena tdrzba.

Dalsim faktorem, ktery je rozhodujici pfi vykonnosti naklada¢e a to pomér mezi
objemem korby ¢i-li velikosti lozné plochy odvozniho zatizeni a kubaturou lopaty. Mensi
objem lozné plochy znamena, Ze je potieba vénovat delsi ¢as na nastaveni lopaty. Pro zvyseni

pracovniho vykonu je potieba zvolit odvozni zafizeni s vétsi loznou plochou.

Z tabulky 6 vyplyva, Ze nejkratSich pracovnich cyklu dosahuje teleskopicky naklada¢
JCB 535 — 95 Agri super. Druhy v potadi dle délky pracovniho cyklu se umistil teleskopicky
naklada¢ MANITOU 835 — 120 LS. Nejdelsi pracovni cykly mi vysly u teleskopického
manipulatoru MERLO Panoramic 55.9 CS.

Meéienim bylo prokazano, ze se skuteéna vykonnost mize podstatné lisit od vykonnosti
teoretické. Cas skute¢né pracovni operace se mize lidit dle skute¢nych podminek a skuteéna

vykonnost je vzdy niz8i nez teoreticka.
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[ Zavér
Zavérem byla stanovena vhodna opatfeni pro vyuziti teleskopickych nakladact

V zemédélstvi.

Pro vybér vhodného teleskopického nakladace je zapotiebi brat v tvahu cinitele jako
jsou provozni naklady, narocnost a trvani praci. Volba vhodného vybéru teleskopického
nakladace zavisi na druhu manipulovaného materialu, na faktorech prostiedi, které omezuji

plynulost prace stroje, na volb¢ odvozniho zafizeni a na hospodarnosti stroji.

Obsluha teleskopického nakladace nejvice ovlivituje skute¢nou vykonnost stroje. Pro
nejefektivnéjsi vyuziti schopnosti obsluhy je potieba, aby stroj byl v dobrém technickém stavu,

a zaroven jednotlivé Casti na sebe plynule navazovaly.

Velikost nakladace i jeho pfislusenstvi je potieba zvolit az po preciznim rozmysleni
celkového mnozstvi praci, mnozstvi manipulac¢nich prostiedkti, druhu manipulovaného
materidlu a podminek v daném prostiedi. Teleskopické nakladace s lopatami jsou vhodné pro
naklddani obili, brambor, chlévské mrvy do korby odvozniho zatizeni, pfemist'ovani
zemédelskych komodit do urcenych prostord, ulozeni zemédélskych komodit do skladovacich
prostor nebo vrstveni z divodu lepsi skladovatelnosti. Adaptéry pro manipulaci s baliky na
nakladdku a uskladnéni sldmy nebo krmiva. Nabidka adaptéri k teleskopickym nakladacim je
velice Sirokd. Hlavnim pozadavkem na adaptéry teleskopickych nakladacu je, aby byly co

nejvice efektivni a produktivni.

Velky diiraz je kladen na udrzbu a bezpecnost prace. Je mozno vyuzivat pouze ta
zatizeni, ktera spliwji technicky stav a bezpecnostni predpisy. Teleskopické manipulatory se
sméji pouzivat pouze k uceltim, pro které jsou sestrojeny, a které jsou v souladu s technickymi

podminkami a technickymi normami.

Hlavnim cilem teleskopickych manipuldtor je odstranit naroc¢nou fyzickou praci a
docilit tak velké produktivity prace, urychlit pribéh pracovnich operaci, zmensit naklady a

doséhnout co nejvétsi kvality prace.
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