
KOROZE ~ A a , m  L . 

Rozvoj robotizace lakoven 
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zahrnuje technick4; techmrogick4 a bezp&n povi projektow6 &die 
komponwrty, Ber6 jsou ltypovi specif ikwhp pro a eqerhnmtAlmi p m c a M  robtirace 
fednotlivb technologic vhodn6 k robPrtlzaci (stHM4 
nl pneumaucke, vysok&l&g, v k o m b c i  s el&- T Y P o ~  projektove studie a smgrdce Pro ~mjek-  
trickm polem n e b  zatepla pro tehte n&tgmvb r o v b l  RTK, k t d  budou vyd&ny je#e v roce 1985, 
hmaty i prhHky]. S w b r  pmbngch komponenlt umda m e r a n l m  ~rofemamfim i ~ r a c o v ~ l H m  
pro vystavbu RTK zahrnuje: z p r o m  prekonanI baridry danh maIou Menos-  

tl a znelostl mofnaW rolmtizace lakoven. Typovb - d l k a c f  kabinu P P ~ .  strfkacfch kaMn podklady umoW unfflkovat pro j e b v 4  postupy , 
neb0 stMcacIch srtCln, z a j w t  opakovatelnost v pprjeelPaw& Einnostf, dEel- 

- stHkacf roboty nebo manipulatory vEetn(l jejich nB MlMh jednatlivh varfanty pracoviif a pFizphobo- 
f fzeni [technika PRaM) , vat podklady pro potfeby praeoviHt6 a dnrh *rob- 

- symt4m rozvodu nd'tBrov4 hmoty vEetnE auImana- ku. 
tick4 stMkacZ Yechniky, pPlp. 1 s vybavenlm pm realizetory fsou dale k dispozicf dvfi expe- 
volbu barevnhho odstlnu, rtmenttllnl pracovi6tll robatizace [ve SWOM a W- 

- system pro fipravu a roevod vzduchu, KOV Prehv) ,  Wefd Jmu vybavena paffebnou tech- 
nikou pro ovMovAnl mbetlzace jednotlivpch - soustavu idenRifikL&& vqrobku, technologif, vaby pistoll a ndt#rov6 hmoty pfl 

- system bezp&nosti chodu RTK, variant* provedani RTK. Vp-pem Einnosti ep 
- rIdicZ system RTK pertmeattllnlch pra- jsou ovgFen8 technic- 
- dopravni a pornom6 manipuIaEnl prvky [do- - ~ f o f e M  ~OdkladY Pm ~r0le-w tinnost veet- 

pravnfky, zdvihael a otohd zflzenf, x8vgsy ). na P H P ~ ~ ~ Y  udkfch ~ r o g r m  Pro technlm PRaM. 
jejich odladgnf a fehnf hamrfjnlch sPtuacS. Tak 
lze ztskat pothbnb informam, omezit riziko pH 

Vwavba m h w a @ h  pmwmf V ESSR provoznlm zav&dgnl a souEaxn8 zde zajisttt i vy- 

Na z8lrladg zfititllnfch z4mlrd jednotlhqch VHJ gholenf pracovnm obsluhy* bdrm a servisu' 
byla zpracov&na prognha vpstavby RTK. Pfi plh- 
novant tu-ske *by t p m c h  -bod kompo- Typkace rohtotechnolo@kfch komplegii 
nent robotizaci lab-* p0#. dooOm Rbnorodost moZnfch relenf RTK s ohledem na flc' mrheni, 120 ~ M ~ o k l & d a  v OMobl 1985- o d l s ~  d m y  ~ ~ b a  1 z p ~ b Y  mmnl povla- 
-1990 patFebu: Wi komplikuJe pmjektovou pHpram, vfrobu komd 
60-130 swcac~ch prbmps~o~~ch mhota pro 40 % w e n t  i finalnf dd&*ky kompl-fio z a ~ ~ e n t .  

uvaZovaaQch RTK, Prub by1 navriten smbr typovfch robtizovanpch 

120-250 ks stiLikacfch manfpuldtord pro 60 % uva- 
pracovigf [ obr. 2-51, a to: 

2ovanpch RTK, - RTK s JednIm SM nebo SPR pro 6pravu vgrob- 

200-300 kompl&fi typoveho ltechnologick&ho kb, jej1cl-d tvar a velikost dovolujl ot6EenI ve 

a bezpeFmnlho vybavenl RTK. WIkaci ebni [pro kabiny Dynaclean z k. p. 
IGwoflnlB do rowneru vprobku 2,s X I ,  5 X0.8 m]; 

CeIkem je n6rokovfino v 8. PLP vybudovhni asi 300 - RTK dvgma SM neb0 SPR Pro vfrobkY, je- 
robatizovanpch pracoviit, pFev84fng pro stHkhnf *M mar a v ~ l ~ ~ t  v ~ a d u j e  ~ F b g  pdehod 

pneumaticky n e b  vysokotlakov~. - RTK m jednlm [dvlma] SM horimntlIInfbo typn 
pro pmfily, p&y a trubky; 

V?stavba RTK ve *ojhenafch zdvodech je - RTK s portt%lovou soustavm manlpulbtod pro 
podmfnZIna: pm8rn4 a hmntn6 vfmbky. 

-: ;4 - pmje&ovou pripravou reaUzaEn1ch a k a  Vfh& tygov8ho RTK pro lakovrm fivisf M druhu 
- doatupnostl typovfch m b d  hmponentb, vmbku a technolagfi stFlMnI. Vybavenl RTK je 
- komplexnfmi dod8vkmi RTK. hmpletovBnb komponemmi vybranmi z typo- 

vgch m v ,  rdmcovg C-npch na: 
O m n b  m i w a  F w S  10fiN4 Pro W -  - techniku PRaM [v  zdvislosti na druhu vfrobku 

vrChov6 aPmvY d e n  k- p- Kwofm j a b  g w o r  a poaa8ovan4 jakosti povrchovd dpravy), 
WO komplexni dodhvk~, m ~ n t a  a s e r a  autma- - cry ~ ~ l o g l c ~ ~ ~  LompomM [w v d  
tfrrovanfch technoIogick$ch pracovi# s PRaM. Sou- ., 

le povmu EabMorrat vrobu Mnpwent - Flea111 RTK (ve vaabe na akladbu a dopram fl- pro komplataci romizovanfch pracwiEf. qpl* 
TImto opaeenim FMVS jsw vyWoFeny dkladnt . ... :- * .  -. - + 

p f e d ~ a k h d ~  neien P P o ' ~ j ~ ( n 1  dode~ek komplet* s m d  -mutor neho stmad nlho vybavenl praooviY ad povireneho gestora, ale 
i pro hdividuAln1 inwaZni r&mllry na sdkladll LA fkelov4 iebna technika PRaM pro provozy la- 
sovpch dodavek typoech sestw komponen2b. koven a a M d  pro RTK vyuEhtI ntHkacIho prbmyslo- 
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Obr. 2. Robotizdvanh pracovI9t8 stflkdni. 
1 - dopravnlk, 2 - vgrobek, 3 - siflkacl kabina, 4 - stPIkac1 pistole, 5 - strikaci ma- 
nipulhtor, I? - technologlck6 zabexpei%nI, 7 - Fidtci elektmnika. 
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Obr. 3. Robototechnohgic~ komplex - varianta I 
1 - dopravnik, 2 - W b e k ,  3 - sfflkacl kabtna, 4 - Mlkacl pistole, 5 - stilrikacI ma- 
nipulhtor, @ - technologick4 zabezpeEeni, 7 - Hdicl elekmntka. 



Tab, 1. Volba technikp PRaM x hlediska charakteru upravovanfch vprobkfi. 

Tvar flrobku 
VeIIkost vfrobku (m] 

do 0,5 0,s-2 2-3 nad 3 

SPR SPR SPR - 

veho robota L s P ~ J  n e b  ~d;&cko  rlianiiil&tdru 
(SM), V nBMrpch pFIpadech se mohou oba syst4- 
my vhodnl! dopmovat [tab. 11. 
SM, oznaEovaaf tB2 jako pahybovp sbfan, p W -  

stavuje system nejvve se ffemi stupai volnosti. Za- 
jt9tuje obvykle feden Akladnl pohyb pfstoll, nej- 
East4ji ve ve~tikdlnIm smEru, d o p m n p  da18lmi vo- 
Iitelnymi whyby, nap.  v 6vrartfch nebo v horizon- 
ttYnim smgru. JednoduchoR pohybu umomuje pR 
vhodnFS zvoleng technologLf stMkfini vybudovat 
technicky pFllatteln8 pracovigtg s hbtkau dobu 
navratnosti investic. 

Regeni SPR minimdln8 s pFSti stupnl volnosti zad 
jStuje pohyb stFIkaci pistole po libovoIn6 prosto- 

rove drdze vyqezene pfipustnou sfGrickou kine- 
, matlkou ramene. Pdadovanf p h y b  pistole je 
v uEicI fdzi zaznamendn v pam&ti SPR a pfi pro- 
vm-reprodukov8n. Prednostf SPR proti SM je vy- 
soh8 pruZnost pohybu pismle a je take pFirozena 
vy jddrena v pofIzovaci hodnot&. 

Typovg fada Wikaclch manipul&toril [obr. 6, 7, 
,tab. 2) vyvinuta ve SVOOM, zahrnuje systhrny 
s vertikalnhn nebo horkmnt&lnIm pohybem rame- 
ne, Were-nese jednu nebo vice stHkacich pistol$. 
OvEPovacl vproba typil SM 1 OOO a SM 1500 je pH- 
pravena v k. p. Kovofinig od roku 1986, systemy 
SM 3 000 a SM 3 000 H se mtim vyrAMj1 ve SVOOM 
jako pralmtppy. PerspeMtivnlS se poElt6 s konstruk- 

Obr. 4. Robototechnologlck~ kornplex - variants I1 
1 - dwravnik, 2 - vfrobsk, 3 - Mkacl kabina, 4 - 8tHhcS p i e  5 - 8tHkaeI ma- 
nfputc~p, 9 - -4 -, 7 - Hdtef Wktmntka, 8 - -E pbm- 
nwti vfmbh, 9 - identlMk8tor zychkwl embku (dopxavdL] . . -- 
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Tab. 2. ZdkladnI Odaje stllik~ctcicb manipul8tofi vgvlnutqch ve S ~ O M .  

T Y P  
Parametry SMl000 SMl000 SM30M1 SM 30M1H 

vgska (m]* 
hmotnnst [kg] 
ghsmo stFiku tm) nastavttelne 
voliteld rychlost [m/s) 
nosnost ( kg] 

. .  i~N~ladnI pohyb vertik, vertjk. v d k .  horizont. 
< 

pfldavng pohyb naklhpbl v dvratfch - - 

! 1. 
ZdkladnI rychlosti ramene jsou u vaech typfi O,4; 0,6 a 0,8 m/s. 
Pohon je asynchronnim motorem, prfkon 1J kW; 3x380 V; 50 Hz. 

I Provedent pro prostfed1 SNV 1, krytf fP 44. 
') SiFh a d6lka u prvnlch tfl typd je O,7X0,7 a u typu SM 3 000 H 0,7X4,3 m. 

Obr. 5. Rabatqtwhaologtc%f komplex s ro&USovBnlm tvaru v'probku na vstupu a s kabinou pro rue- 
ni dosmk 

cl port~lov6ho Zypu Mikaciho manipuldtoru SM 
3000 P pro pomMvotl 6pravu rozmernpch 
a hmatnfch vfrobW (napf. ZelezniEnlch v o d ,  naf- 
tovvch matorb apod.]. 

NejvhodnLj31 uplatngnt SM je pfedevlllm pfi stfl- 
k&nI v elektrlck&m poIf vysokeho napW pomoci 
pneumbickpch, vysokutlak$ch n a b  r&al[nIch r o t  
praHovaW, kdy eharakter teclmalo&i d4va m o w s t  
zajism kvalhtnl povrchovou dprawu 1 u tvarovi do- 
BtglSich flnobkfi. 

StHIced pfimyslov$ m M  SPR lfl (obr. 81, vy- 
VfnIJtf v ORSST Pimany, zabrnuje jako celek me- 
chanickou Eba, hydraulicw z&oj a Fldicl systhn, 
Merg je vybaven mfkropEuEem. PFlpraoa pmgm 
mu a provan$ ovl8dAni robota probM v Wter- 
&tttvrrIm ra#lmu, v Wagu med obslhou a mikro- 

poEItaEem pomocI obmzovky a klaviatury. Rldicl 
syst6m za#iW]e vazbu mezl pmlehodem v#robku a 
ovl6dhnlrn pohybu ramene i stHku pistole. Pmgra- 
my jsou zaznamen8v8ny v pmoznl polovodiEov4 
[RAM] a archivaEnf kazebv6 pmW. 

OvifovacI vproba SPR 10 groblhd jilr od r. 1985 
v SIovenske a r m m c e  Myjava. Kompletaci Hdiclch 
sysRdmIL zajiHuje S,mjsmabt PohorellI. SBriova v#- 
mba, pldnovanh od r. 1988, by mala p o w t  vlfech- 
ny tuzemsk4 po2adavky. 

V fadll provod u nds byly jiZ take nasazeny stfi- 
kact roboty buIharsk6 v m b y  RB 211 firmy Befoe,  
Stara Zegora. V r h c i  nabfdky na komplexnl do- 
ddvky c e l 6 h  RTK povrchrPPe Qpravy ze SSSR j s w  
zahzeny romy kypu Koler ppr.  Kontur vyr8MnB 
v A s t r a c m B m  dvodu lakafsmh zaHzenl. 
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Obr. B. StmBni dkladntho n8tm na diIy karoserie 
autobusu manipul8torem. 

Tab. 3. Technick6 parametry robotu SPR 10. 
[nosiE programu archlvaEnf kazeloflska, ope- 
raEn1 polovodiEovA RAM]. 

rozm8ry mechanickh Ehsti [v.J.h) [m) l,75 KO,$ X 2 
hniotnost [kg) 
nosnost ramene (kg)  10 

operaEn1 rychlost ramen6 ( d s ]  2 

statickh presnost polohov4nI [mm) k 5  
pohon hydraulickg 
rozmiry hydraulick4ho zdmje (m] 1,7 X0,7X0,7 
hmotnost hydraulick4ho xdroje [kg )  300 
rozmery Hdiclho s y s t h u  [m] 1,s X0,7 XOJ 

hmotnost ovlhdaciho systemu (kg] 150 
d o e  programu (s] do1 4Ul 

paEa technolog. vstupWfstupfi , 24/24 

provsdeno pro prosthd~ SNV r 

Soubory QechnologicWch kompomat pm vybaw- 
nl $ypovbho RTK jsou jedmmaEn& d h y  mlenw 
techmlegil stFlkhf. Y swEasn8 doM jsou tyto 
komponeruty zaji&tovdny_ tummskou vfmbou jen 
z E M .  Vwof fady 2 nf& je zdazen do pIbnfi tech- 
nickeho mzvoje s pkdpolsl8dengm zahdjenfm tu- 
zemske vfroby pompne do row 1989. Do t15 doby 
je nezbyrtne zaji9tovM gfM8bn8 z&FlzenI dovozem, 

Obr. 7. SHIkaci manipul4tor SM 1 500. 

- 
< 

at jiS. z KS nebo v souladu s pfipravou 
speciaItzace a kooperaas vproby ze zemi RVHP. 

Zdkladnl podmlnkou chodu RTK je aummafizova- 
nd daprava v$robkfi stfikacl z6nw. Zphob do- 
pravy [rtaktow, pferu3ovanq, plynulq) se volt po- 
dle hotnosti, barn, rozm&fi a zmgn Wrobkb i za- 
Elenllnl operace do rtechnologick8b toku vproby. 
Zmgny rychlostl dopravnh ovlivfiujl naroky na 
idmtlfikktory, zpBsob fIzenf RTK a souEasng vy- 
Eadujl adamvirtu techniky PRaM. 

Charakterizace dopravy a volba dopravnlku (po- 
dlahovf, podvdvgsnf, popL jina, lndividudlnl dopra- 
m] fsw zafazeny do typovhho projeMtu. Jestlae je 
BTK vElen&no do wmbnl linky jako dnEl techno- 
loglckh operace, nebude dodavka dopravniku tvo- 
.m saut&t doddvky typoveho RTK [s v#jimkou 
RTK na obr. 1Al.  

Obr. 8. CeUk mkaemo mhta SPR 10. 
1 - mbot, 2 -- ovUIdaci skm, 3 - hydraulic- 
kf zdroj, 4, 5, 0 - pmpgjenf f u n l h l d ~  E4stl. 
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SouMstf Wnl dopravy je i manfpulace s vp- 
rabkem [napf. ottBEenI ve mtTikacl zbng, zdvihAnI) 
a d v g s o v ~  rteehnfka. Tyto systgmy se lobvykle kon- 
struofi a vyrhbijl lndivldu4ln&. ZBv&ovb a podv&- 
nB dopravnlky vyrabi v CSSR Strojsmalt Medzev 
[ZDP 631 a ZDP 1001) a Transports BFeclav 
[T 80). Stavebnicovh ~ 8 l e t k 0 ~ 4  trW a hokovacl 
dopravniky zajBtuJe W K O V  PreSov. 

V @ O ~ U  p~dlmhomh dfkackh &bin S @ W I -  
mi W r y  pro podvgsn9 dopravnIk, pop. mMvand 
stiCIkacI st26ny s rmokrou filtracl zajatuja k. p. KO. 
vofi- Typovd Pada kabln Dynwlean sa Snkou 
2 280 a 3 080 mm s vanou v &ovni nebo pod 6rovnS 
podlahy, s ddgi moZnosrt1 Fazed ods8vanpch sM- 
kaclch st611 da sestav, umoZfiuje v Birokem rozsahu 
volMeln6 pFizpilsoben1 poti'ebe provod. Napojenlm 
kabin na rekuperaory tepIa se pak provoz zhospo- 
d8riiufufe pH souEasnem splninl poZadavkfi na bez- 

. peenost prhce [dodrEenl kles&v6 ryehlogtf pr"l od- 
sdvhni vzduc hu] . 

DalgImi zAkladnImi ~technologickqmi komponen- 
t y  RTK jsw systemy pHpravy a rozvodu natWv8 
b a y ,  pFSpravy a rozvodu vzduchu, s y s t h y  volby 
barevneho ohtinu povlakovhho rnatertaq, automa- 
tick4 stfikacl pisYole, prvky automatQk8ho ovl8d4- 
ni SFlkaci technlky a zdroje pro stHkacl techniku. 
PomBrnB mzs8hlg soubor .t&Mo zafizenl je ve vf- 
robnim programu k. p. KovofinfS [ccntrhlnt roz- 
vody nbrtErov6 hmoty, tiakov4 z&mbniky, mdorov8 
mlchatky, EiStBnl hadic, odluEovaEe vody, oleje, re- 
guibtory rtlaku vzduchu apod.]. N&-terB prvky je 
v h k  tbba dov8Eelet prodtkinfotvim PZO StmJ- 
impoH. 

Automa~tickB stmkacl pistole se v tummsku vy- 
r6bgjI pouze pro vzduchove stRk6nI nAti3mvfch 
hmot [AP5L], smaI,tb .[APSS) a pr8Ekti [EKPa]. 
AutomatlcktI vysoktlak8 pistole, vysokotlakd 
eleMmshtiek8 pistole a vysokoot~EkovP d e m o -  
at&iel@ rozprabvaE jsou zarazeny do vfvoje. 

Pm RTK se auwmat£ck6 pistole dovafeji vtatni5 
zdrajd vysoUho n a p w  pFev&%ng od flrem Rans- 
burg, Wagner. Kopperschmidt-Mueler. MoZnosti 
upla~tnBni awtomatickfch dkac lch  pisYoli vyr6M- 
nych v NDR [ Sprio-Werke Holzhausen], v MLR 
(HAFE Budapest) a SSSR [Lalmlmspokrytie Chot- 
kovo] jsou devkny. P2edpoklddB se vlastni v@oj 
s y ~ t t h u  pro a ~ t o n ? i H l C ~  s t m h ~  b a r e ~ e h o  odstl- 
nu povlalwvbho materihlu. 

AwtomatfckB Flmd cbab MlcacI tecbniky pod- 
mllIuji jako dkladni rpenaorick& vybavenf s y s t h y  
identlfikace pHtomnosti v$robku ve @lltacl zbnE, 
zflfov8ni rychlostl pohybu v#mbku a identifikaw 
typn nebo tvaru m b k m  Tyto sy@t&ny se dosud 
kompletuji fndivi~ualnG. JelLch W o j  zajwoval 
wmv PPe3ov (IdemtrfIkace pHtomnosti m b k u  j 
a SWOM [idenriiikace rychlwi a warn mbku]. 
PotFebnB typy identffik&torfi se volI podle typu 
RTK a tlm i narokil na fieeni chodu linky. 

NeopomhuteInou souEtIstl zhkladniho vyhvenI 
RTK Jsou systhny bezpetnosti. TvoFl je jsdnak sni- 

mat podtlalru, .kerf ov1ZWje cod ods&v&nI ze HE- 
kaci zbny, jednak snlmaLTe zahoreni, popF. vpbu- 
chu. Kontrola chodu ods8vhnI je jig vestavgna do 
~~ttrikacich kabfn resp. stflkacfch m31-1. 

ndaje snimaEtl zah&nI a vfbuchu se zpracov&d 
vajI v mHcf WFednll. Navazujfclm prvkem fe ha- 
sicI z w e n l ,  popP. 2-8 klapka [bezpetnostnl 
d v & ]  v pHpad8 pmvod pr&kovW. Tyto syst6- 
my se dosud dov8Eeji. Potfebnf sehvalovaci pr&- 
kol k projektov6mu doporuteni d SZ 214 pH 
V W O  v Ostrav&Radvaniclch ziskaly finny ERS a 
Total z NSR. 

Syst4my pro ovl6ddnI chodu procesu st?ikBnl se 
voll podle ndroku na provoz, SloBtos4 fIzenI je 
dana skladbou vfmbMI (tentpit vprobek, zrnena 
druhu Hrobku v hrEich po urEBt15 do=, nhhodne 
tazenf tvarovg rbzn$ch vprobkb] a zpfisobem je- 
jich dopravy Mlkaci zbnou [pFeruHovang, se st&- 
IOU n e b  m&iICi se rychlostI]. U typovfch RTK se 
uvahjf pracovni reEimy fidiclho systi%nu: L 

- program stfllm a pohybu pistoli neKzen, 
- ruEni pFedvolba progr& &Rku a pohybu pis- 

toll: [podle typu vqrobku), 
- au&metlckb predvolba programu stfiku pistol 

[podle typu nebo baru vprobku]. 

NePizenp program sffiku je vhodnq pro SM pR 
sffikhnl pra-ch p l d  v elehtrick6m poll vy- 
sokbho napW neb0 tekutpch ntbthvpch hmot na 
vprobky s veIkou plognou zhstavbou. PlevyZaduje 
ZSldne identifil&tory. Uplatiiuje se .pouze pFi ply- 
nulhm chodu hpravnlku [napF. v lakovng Stavo- 
konstrukce Tpn n. mi., Karosa Brandps n. O., Ja- 
wa Tpnec n. S.). 

RuEnl pbdvoIba programu stFlku pistol1 je vhod- 
nB pro SM i SPR. Je uplatngna ve vazbi s identi- 
fik&orem pHkomnosti vProbku ve stfikacl kabini2. 
Pail8 proch~zejiclho rtypu erobku voIf obluha nB- 
ktee z pevnych program4 ktere fsou zaznamen5- 
ny v pamEtS Fldiciho systemu. 
U SM je nastaveno libovolne phsmo striku urh-  

n6 vpskou v f d h  fvertlkalnl SM], pop?. SlFkou 
[horizontBlnl SM). Pro SPR umoMuje mEnI z&ah 
souEasd vybavenf vhodneho, jiZ dHve nahranhho 
p r o g m u  Hzenl pohyb a striku pro den# ltvar vp- 
d k u  v opefaEni pam8ti. Oba systemy jsw vyFeHe- 
ny a vyrabgny. Lze je uplatnft pH stale rychlastl 
dopravnlku f pro taktow zp~Isob dopravy. 

Autom&tlckB pfedvolm pMgramu Miku pistoIi 
vgfaduje adaptfvitu technlky fRaM na vnBfES-pro- 
s W .  PH nasazenf SPR je:ve vazbi na snImaEe 
zlistujfcl rychrost pohybu v$robku a jeho typ auto- 
maticky vyhled&v&n v opekEnl padiai Hdlcl elek- 
tronlky dFlve pHpravenp"program Whybu tamene 
a s t F h  pistole. 

Pro SM Ize step9 zpbsob iPIzeni pouPIt ve vazM 
na idenRLfikBtor rychlostf a snlmaE typu neb0 tva- 
ru vprobku. Program pohybu ramene SM a cho- 
du pistali je automaticky ovlddtln fldicl eIeIPtro- 



nikm SM. Tento typ pmvom je mahovh v Karo- Bhed typo* RTK je Ule doplnano syMmy, 
Se V y ~ 0 k e  b!W. k t d  Q m u j f c f  V U ~  IM a k0mg0- 

zabaxpihjf start p r a M i ,  P&UI p M v e k  a 
'Ybav@ Rm td-m soU se -- 

~ d m y ,  -ci h a v ~ e  a odstamm~ pracovl~tli. na dopravu a skhdk~ p m d  F&. 
my Hmnl takto: 

--pr--t 
W d b a  
m R Y c h m  IdmtWmltory b n l  Pro 4- BTK, =vrEsM v mhnicky &&Mj- 

ILI v a W  s aWom&kltpm roxlibvllnim *bkd, 

St4M st8lA - je uv&en ekomdckp mzbr v tab, 4 Wnak pro 

prom8ml IP, IR + precwmp1 vybavene tuxemsm t e ~ h n i l r ~ ,  
jednak pm pracoWl se smkaelmi komportenta- 

&la IP + mi z dovow. 
promiinnti* stbM IP + 

promtblu4 IP, IR + . Z rozboru lze vyvdbt tyto lDbecn4 z&dry: 
pmm4nn8"" ~tBl&,pmmWt4 FTy, tTI + - na e1EonMnii md vfznamnp vliv s m & ~ o s t  [po- 

st&U,p- , rn . + Zadwmf vfkon], 

IP - ident~~r-  praomnmti, IR - idsnfin~tor 8111hostls 

- 

r y c b l a ,  ITy - WUMtor typa, ITv - IdenUffk& - SPR jsou ekonomicky opodstatnh4 poaee 
bor t v m .  v pmwmch s vyPI smPlnmtl. 

Tab. 6 E%onomtckB ukaxeteie RTK. 

I-- Dve ksMny 
mEnI SM SPR r~iw SH SPR 

W O N  Itla mfh] 
jedna =ha, pneumatick4 JrZkBnl - aO-#)0 

vpsokotlak6 stlratani - f.W-$Oo 

d M  smhy, pneumatlckh mnl - -450 

vymkotlrtkd s.mtIni - 150--800 
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