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CHOSEN ISSUES OF THE CONCEPT FORMING OF THE STRUCTURE OF A
MULTITASK MACHINE FOR THE WORK IN DRAINAGE DITCHES
Part 3. The issue of the multitask machine stabiljt

Summary

This is the third article in the series dedicatedthe problems of the melioration machine conceptichis paper is set in
the problem of multitask machine stability. In fliet paper the issue of the build of the main feawas described. In the
second, the way of putting the machine into thehditas discussed. And now, the problems of saderggeand manipula-

tion with the side arms and front manipulator aregented and discussed.
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WYBRANE ZAGADNIENIA KSZTALTOWANIA KONCEPCJI KONSTRU  KCJI
URZADZENIA WIELOZADANIOWEGO DO PRACY W ROWACH MELIORACY JNYCH
Czes¢ 3. Zagadnienie stateczriei urzgdzenia wielozadaniowego

Streszczenie

Artykut jest trzecim z serii artykutow fwieconych tematyce ksztattowania koncepcji konstrukgjidzenia wielozadanio-
wego. W pierwszym artykule opisano bugd@pologiczia ramy gtéwnej, w drugim oméwiono zagaglprowadzania ma-
szyny do rowu, a w niniejszym artykule zaprezemowaomowiono problemy bezpiecznego manipulowaamisnami
bocznymi i przednim wysjnikiem.

Stowa kluczowerowy melioracyjne, renowacja, maszyny melioracyymgnagania funkcjonalne, statecztmaszyny

1. Wstep. Przypadki eksploatacyjne pracy uradzenia bocznych. Zwaywszy, ze maszyna musi w tym czasie je-
wielozadaniowego w aspekcie stateczéw chat, to manewrowanie w takiej sytuacji eksploatacyjnej
wymaga zwrdcenia szczegoélnej uwagi na zachowame ré
Zadania, jakie postawiono przed agizeniem wieloza- nowagi przez maszyn
daniowym, to przede wszystkim poruszanie i rowie Manewrowanie maszynpodczas wstawiania do rowu
i realizowanie tam oké&onych zabiegéw technologicz- jest najtrudniejszym z manewrdw. Wynika to z dwdak-
nych. Jednak, aby maszyna znalazia wewmntrz rowu, tow. Po pierwsze, nagiuje przemieszczanie punktow pod-
musi wykona wiele manewréw ramionami bocznymi parcia, tj. przemieszczanie ramion bocznych, posléza-
i przednim wysignikiem. Podczas tych manewrdéw prze-rego 8 one unoszone nad powierzciigiruntu. Po drugie,
mieszczane gs konce ramion w poszukiwaniu dobrych urzadzenie wielozadaniowe stoi nad kralzia rowu, co dla
punktéw podparcia oraz przemieszczassodek cezkosci  operatora maszyny jawiesijako stanie ,nad przepea’.
maszyny. To wszystko razem powoduje,trzeba zwré¢i  Kazdy blad operatora, ma sk okaza& katastrofalny. Naj-
szczeglla uwag na zagadnienie bezpie¢atwa opero- lepiej bytoby unikaé takiej sytuacii, ale nie jest to mio

wania maszymi na warunki zachowania stateczaio we, poniewa, aby maszyna znalazla sv rowie, musi naj-
Urzadzenie wielozadaniowe w calym swoim cykly-  pierw znalé¢ sie przy nim.

cia kedzie st znajdowa tez w wielu innych sytuacjach Problem stateczsoi maszyny wize sk nierozhcznie

eksploatacyjnych. Zadanie zachowania stateinmusi  z konstrukcp ramion bocznych, wysgnika przedniego

obja¢ wszystkie fazyycia i eksploatacji maszyny. Pagz- i ogolnej topologii catej maszyny. Oméwione zagathie

szy od montau i prac serwisowych, gdzie przewidziano zachowania stateczéw ograniczono tylko do sytuacji
nogi podporowo-postojowe, a slaxywszy na transporcie wprowadzania ueglzenia wielozadaniowego do rowu
po drogach publicznych. Transport agzenia wielozada- izwiazanej z tym koncepcji wyboru odpowiedniego uktadu
niowego rozwaany byt w dwéch przypadkach, kiedy arz ramion podporowych.

dzenie jest przewmne na lawecie lub specjalnie do tego

celu skonstruowanej przyczepie oraz przypadek didgi 2. Zagadnienie  statecznfci  maszyny  podpartej

dy uradzenie jedzie po drogach na wtasnych kofach. tréjpunktowo
Manewrowanie urgdzeniem podczas pracy w rowie
melioracyjnym jest stosunkowo bezpieczne, poniekan- Zagadnienie stateczfém urzadzenia wielozadaniowego

strukcja maszyny zostata dostosowana do pracynaa do renowacji ciekbw wodnych nale rozpatrzy dla naj-
w tych warunkach terenowych. Z punktu widzenia ewen mniej korzystnego przypadku, tj. podparcia w trzecimk-
alnej utraty stateczdoi mazna zwrdcé tutaj uwag na za- tach. Jest to jeden z wielu rozpatrywanych przypadk
gadnienie grgskiego gruntu, jazdy na tuku rowu lub mija- koncepcji wykonania ramion podporowych i zménej
nia doptywu bocznego rowu. W tych przypadkach doezho z tym statecznii. W omawianym wariancie trojpunkto-
do niecigtosci stabilnego podparcia na jednym z ramionwego podparcia, ramiona boczne byly zamocowanduz ty
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i dawaty dwa punkty podparcia, a trzeci punkt podsa
pochodzit od przedniego wygjnika dla narzdzi robo-
czych. jest to najgorszy, wcz nierealny wariant podparcia, bo
Na ilustracjach pogHowych (rys. 1) zostaly uwidocz- skarpa rowu oberwie gipod naciskiem wysgnika, co za-
nione trzy fazy wstawiania wdzenia do rowu. Na rys. 1a konczy sk przewr6ceniem uegizenia wielozadaniowego.
maszyna jest w pozycji przygotowania do wstawiethia Trzeba te pamketag, ze w fazie przemieszczania ufz
rowu. Wczeéniej juz zostat wykonany manewr podjechaniadzenia do rowu, uwidocznionej na rys. 1b, niezneozmie-
do krawedzi rowu. Zostaly te przemieszczone ramiona ni¢ punktdw podparcia, bo calyegar uradzenia wieloza-

gnik powinien st oprze na skaénej skarpie rowu, bo wte-
dy bedzie posrodku wzgédem fazy z 1a i 1c. Oczywdie

boczne, przy czym, aby wstawrami lewe (wzgédem
maszyny) do rowu, trzeba bylo najpierw odclytami
prawe maksymalnie w prawo, aby utwoizyrzeciwwag,
a wyskgnik oprzé na dnie rowu lub na kraizi rowu.
Dopiero wtedy ména bezpiecznie przendigé lewe ramg
boczne na dno rowu. Dalsze ruchy wstawianidamase-
pujace: naley prawe rami przysumé¢ z powrotem do ma-
szyny, potem uni maszyg do gory i przemigci¢ ja po-
przez odpowiedai prag sitownikdw ramion bocznych
i wysiegnika nad dno rowu i naginie opyci¢ ja na to dno.

Na rys. 1a wid& ze pojawia si skrajna sytuacja, kiedy
z prawej strony zaczyna brakotvpodparcia. Jeeli wykre-
slimy linig przechodaca przez punkt podparcia wysgjinika
przedniego i punkt podparcia prawego ramienia began
to okaze sk, ze srodek cgzkosci znajdzie sj przy tej linii
lub nawet mae ja przekroczy, co skutkuje przewroceniem
sie urzadzenia wielozadaniowego. Wiélaa tym schemacie
jeszcze ina wazna rzecz. Mianowicie nie mima wysegni-
ka oprz€ na dnie rowu, bo wtedy w ogodle niedzie za-
chowana statecz® urzadzenia na pocgku manewru
wstawiania do rowu. Korzystnie bytoby opézerysiegnik
na brzegu rowu, ale wtedy pojawia gészcze bardziej nie-
bezpieczna sytuacja, gdy rozpatrzmyhéowa fazg wsta-
wiania, uwidocznioa na rys. 1c.

Na rys. 1c urgzdzenie wielozadaniowe kozy manewr
wstawiania do rowu. Tutaj, podobnie jak dla sytuadajys.
la, mana wykrgli¢ granie stateczngxi, tj. lini¢ taczaca

punkt podparcia lewego ramienia bocznego z punktem

podparcia na wysgniku. Korzystnie bytoby, gdyby wysi

gnik opierat ¢ na dnie rowu, a nawet na przeciwlegtej, le-=

wej skarpie rowu. Zatem patenia wysggnika dla fazy la
i 1c @1 ze sok sprzeczne. Arbitralnie rzecz ujmaj wysk-

korona rowu

daniowego spoczywa na ramionach bocznych i naewysi
gniku. Nie mana te przerwa& tego manewru i postawi
urzadzenie ,na chwiy” na ziemi, aby przemiei¢ punkty
podparcia, bo urgglzenie musiatoby spoa& na skaénej
skarpie rowu.

Przedstawiona analiza pokazata, manewr wstawiania
do rowu jest trudny do zrealizowaniazéd sa do dyspozy-
cji tylko trzy punkty podparcia. Dalsze rozieenia leda
zmierzaly w kierunku analizy procesu wstawianiardau,
analizy stateczrigi i koncepcji ramion bocznych z cztere-
ma punktami podparcia na ramionach bocznych, pluty p
punkt podparcia na wyginiku przednim. W innym przy-
padku proces wstawiania do rowgdzie niemaliwy do
bezpiecznego zrealizowania.

3. Warianty konstrukcyjne ramion bocznych

Konstrukcja ramion bocznych w udzeniu wielozada-
niowym zostata podyktowana dwoma wagmi funkcjo-
nalnymi: zasig i stateczn&. Zaskg ramion rozpatrywany
jest w czterech sytuacjach:

* sieganie do dna rowu, tj. co najmniej 2 m w kierunku
dolnym,

= podniesienie na wysoké co najmniej 1,5 m, aby stg

urzadzeniem wielozadaniowym na dnie rowu, @ie

mozliwo$¢ postawienia kot podporowych na brzegu ro-

wu,

dwzy zaskg poziomy, nawet do 4 m, abygna¢ ramio-

nami na przeciwlegtskarg rowu,

oraz maksymalne ,podkurczenie” ramion, abyadee-

nie zmigcito sic w waskim na 3 m rowie, porailzy je-

go skarpami.

f_)%
a) dno rowu b) — c) —
! - .
r \ Al
srodek -
RO ramiona
\ \\ cigzkosci boczne
zarys ma-
szyny
punkty przedni
podparcia wysiegnik

Rys. 1. Trzy pozycje maszyny, podpartej na trzagtkfach, podczas wstawiania do rowu (szkice w widplkjéry): a) ma-

szyna znajduje sina poboczu rowu, przed rozpeciem przestawiania do rowu, b) maszyna jest w teaizemieszczania
do rowu, ¢) maszyna jest w rowie, nad jego dnem

Fig. 1. Three positions of the machine supportedhoee points during movement into the ditch (tmpwsketches): a) ma-
chine is under the ditch before maneuver of puttmghe ditch, b) machine is in the course of mamnmnto the ditch,

¢) machine finishes maneuver of putting into thehdibut is above the bottom of the ditch
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Te wymagania, zwzane z zaggiem, wymusity wielo-
cztonows konstrukcg ramion bocznych, co opisano w cz. Il
[1].

Wymagania zwjzane ze stateczémia wymusity z kolei
liczbe ramion, ascislej, liczbe czterech punktéw podparcia
na ramionach bocznych.

Na rys. 2a, 2b, 2c zaprezentowano trzy charakigyst
ne warianty konstrukcyjne podporowych ramion bociny
dla uradzenia wielozadaniowego.

Na rys. 2a jest przedstawiony wariant trzech punwkto
podparcia, czyli dwa ramiona boczne, zainstalowahgdu
urzadzenia wielozadaniowego i wyginik narzdzi z przo-
du. Ten wariant zostat jednak odrzucony, jako pietsa-
jacy warunkéw stateczgoi.

Rys. 2. Wybrane warianty koncepcyjne wykonania cami

Na rys. 2b pokazano wariant czterech punktéw padpar
cia na ramionach bocznych, przy czym wykonane gosta
w tym celu cztery niezalme ramiona podporowe. Wariant
ten posiadat jednak pewne wady. Po pierwsze, trbgha
sterowd& czterema niezammymi ukladami sitownikow hy-
draulicznych, co komplikowalo uklad sterowania. &o-
gie, ramiona z przodu maszyny zastanigjdocznag¢ z ka-
biny operatora. Z tych wzglléw, réwnie: ten wariant kon-
strukcyjny zostat odrzucony.

Wariant trzeci, tzw. wariant T, pokazany na rys. 2c
przedstawia rozweanie, w ktérym ramiona boczne maj
ksztatt odwrdconej litery T, a na jej koach znajdyj sie
kota podporowe. W ten sposéb, dwa nieziade ramiona
boczne, zapewniajcztery punkty podparcia. To roza-
nie ma wiele zalet. Po pierwsze, operator steryjrot
dwoma, a nie czterema ramionami. Po drugie, ramazaa
mocowane $ z tytu za kabin i nie zastaniaj widoczndci.

To mocowanie jest bliskérodka cézkosci maszyny, a wec
znajduje si zawsze pomidzy punktami podparcia. Te ce-
chy spowodowalyze wariant litery T znalazt zastosowanie
w koncowej postaci konstrukcyjnej urdzenia wielozada-
niowego.

Wariant T miat take wiele pochodnych wariantow wy-
konania, co wizato st z raznymi koncepcjami uzyskania
zaskgu. Bedzie to szerzej omdéwione w innych artykutach.

Oprécz przedstawionych wariantéw rozaao take
inne, ktorych jednak wszystkich nie spos6b przyocz
w krotkim artykule. Z punktu widzenia stateczaiourza-
dzenia wielozadaniowego rozpatrywano na przykiaihdik
czterech niezalmych ramion podporowych, przy czym
dwa z nich byly ramionami gtéwnymi, o Zgm zasggu, a
dwa z nich ramionami pomocniczymi o malym zgsi i
uproszczonej budowie kinematycznej. Ich zadanieda by
asekuracja maszyny na wypadek utraty statecznBrano
tez pod uwag mazliwos¢ zjezdzania po skarpie do rowu,
co pozwalalo mié zawsze pewny kontakt z gruntem i do-
datkowe punkty podparcia na kotach centralnego paibw
jezdnego. Jednak nie gwarantowato to dostateczbege
pieczdéistwa wytkowania.

4. Sekwencje ruchéw podczas wchodzenia do rowéw

Wprowadzenie uegdzenia wielozadaniowego do rowu
wymaga wykonania nagiujacej sekwencji ruchéw
(rys. 3):

1. Kiedy urzadzenie zostaje doprowadzone do kgdmi do
rowu rozpoczyna si wprowadzanie do rowu. Najpierw
trzeba ramy zewretrzne (czyli po stronie przeciwnejmi
réw) odsun¢ maksymalnie na bok, aby utworzprzeciw-
wage dla drugiego ramienia. Podczas odsuwania kota ra-
mienia mog pozostawaw kontakcie z gruntem.

2. Nastpnie trzeba uzyska asekurag wysiegnikiem
przednim, czyli skierowago do dna rowu. Mma te Sig-
gna¢ na przeciwlegty brzeg rowu.

3. Po oparciu wysignika na dnie rowu (wysgnik jest za-
opatrzony w tym czasie wike do kopania) mina rozpocat
przemieszczanie ramienia wepnznego w kierunku dna ro-

bocznych: a) dwa niezalee ramiona boczne, umieszczonewu. W wickszgici wypadkéw przemieszczanie weosk od-

z tylu maszyny, b) cztery niezale ramiona boczne,
umieszczone na nanoikach maszyny, c) dwa ramiona
boczne w ksztalcie odwroconej litery T

Fig. 2. Selected conception variants of the cormsiton of
the side arms: a) the pair of arms mounted on theklof
machine, b) four independent arms, c) two T-typasar

J. Rutkowski
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bywat bez utraty kontaktu két tego ramienia z gruntelena
skarpach stromych ten kontakt niglbie maliwy.

4. Kiedy ramk wewretrzne jest przemieszczane w kierun-
ku dna rowu wysipuje pierwsza sytuacja o zkm ryzyku
utraty statecznwi. Linia kreskowa pokazujeze srodek
ciezkosci zbliza sk do granicy punktéw podparcia. Dlatego
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nalezy zachowd szczegoéla ostraznosé. Ruchy ramienia $ciach lgdzie to niemaliwe. W duzych rowach i kanatach
wewretrznego musg sie odbywa powoli, oraz naley da-  moze sk tez okazd, ze ramg boczne wewetrzne okae sk

zy¢ do zachowania kontaktu kot ramienia z gruntem. Niea krétkie w wyniku zagbiania s¢ két w grunt dna rowu.
nalezy przemieszczaramienia podniesionego wysoko do Wtedy trzeba zaniechalalszego przemieszczania adze-
gory, co nie zapewnia nalgej asekuracji. Mgna tez do-  nia wielozadaniowego i znalé& inne dogodne miejsce do
datkowo pochyli cate uradzenie wielozadaniowe na ze- wstawienia do rowu, albo zeldravarstwe gleby na nabrze-
whnatrz, co dodatkowo osunigodek cezkosci od rowu. zU rowu, aby obriy¢ jego wysokeéc.

5. W fazie tej rami boczne jest maksymalnie wysete 9. Kiedy urzdzenia wielozadaniowe znajdzie sia dnie
na bok i mae nie mi€ jeszcze pewnego oparcia na dnierowu, mana jego cgzar oprze€ z powrotem na podwoziu
rowu. Wynika to na przyktad z mafej $étméci gruntu  centralnym.

w rowie oraz z utrudnionej widoczém, bo kota ramienia 10.Nastpnie naley przemigci¢ wysiegnik przedni na na-
bocznego magby¢ zakryte przez trzcinlub wod;. Dlate-  brzeze rowu i oprzé na gruncie. Bdzie on stanowit pod-
go trzeba kontrolow@ czy sytuacja oparcia na dnie rowu parcie nha czas przemieszczania ramienia bocznego ze
nie ulega pogorszeniu podczas kolejnych faz wstaimido  wnetrznego do przestrzeni rowu.

rowu. 11.W fazie 11 pojawia sikolejna niebezpieczna sytuacja
6. W fazie 6, kiedy rangi wewretrzne ma juz pewne opar- utraty stateczri@i. Przemieszczanie ramienia bocznego
cie, ma@na rozpocia¢ przesuwanie ramienia bocznego ze-wprawdzie mae st odbywa& pocztkowo bez utraty kon-
wnetrznego z powrotem do maszyny. Manewr terzense  taktu k6t z gruntem, ale nie tez dojs¢ do jego unoszenia

odbywa& bez utraty kontaktu z gruntem. nad gruntem. Ryzyko utraty stateczciojest jednaksred-
7. W migdzyczasie naley zabr& wysiggnik z podparcia nie, a skutki nie stragiczne. Maszyna jest bowiem w ro-
na dnie rowu i ustawigo w pozycji wyfciowej. wie, gdzie jest mato miejsca na jej przechylaniensi boki.

8. W tej fazie nasipuje podniesienie calegoggaru ma- Znacznie gorzej jest w fazie 4 i 5, bo tam przeehid ma-
szyny na samych ramionach bocznych. Podczas smey szyny lub utrata stateczéw skutkuje nawet upadkiem ma-
go zostag mocno docjzone kota ramion i mee sk zmient  szyny z wysokéci nabrzeéa do rowu.

drastycznie sytuacja ich podparcia na gruncie. grdaa w 12.Ostatnie manewry polegajna zabraniu wysggnika
rowie kota mog zacaé sig zapadd na gkbokas¢ nawet  z nabrzea rowu do jego przestrzeni, dalej na oparciu ra-
kilkudzieskciu centymetrow. Zatem trzeba korygdwgio-  mion bocznych na skarpach rowu, (zamiast na jede) dn
nowe ustawienia catlego wdzenia, ktére zacznieesprze- i wycentrowaniu maszyny wzglem rowu (lub ustawieniu
chylac w kierunku rowu. Jdi oparcie ramienia bocznego jej na widciwym torze jazdy). Nagpnie mana zmient
na dnie rowu &dzie za stabe, to trzeba powtéédpzy 2-7, uzbrojenie wysignika z hgki, ktéra byta potrzebna dla
doprowadzajc do oparcia ramienia bocznego na przeciw-opierania si na gruncie, na inne ngdzie, wymagane pro-
legtym nabrzéu rowu, gdzie nfnos¢ gruntu jest znacznie cesami technologicznymi renowacji rowu.

lepsza ni na dnie. Jednak w rowach ozguah szeroko-

® srodek ciezkosci

l.. koto/wysiegnik _
oparte na gruncie

lon koto/wysiegnik w
e powietrzu

kierunek
przemieszczania

skarpa rowu

dno rowu

podwozie centralne
wysiegnik przedni

ramie boczne wewnetrzne

ramie boczne zewnetrzne

Rys. 3. Sekwencje manewrowania ramionami bocznynuikiedzie T w celu wprowadzenia maszyny do rowaypra-
chowaniu bezpiecstwa i statecznwi maszyny wielozadaniowej (czerwony kolor ozna&patakt z gruntem, punkt
z krzyzykiem oznaczdrodek cézkosci)

Fig. 3. The sequences of maneuver the T-type side af the multitask machine during putting inte tlitch according to
the conditions of safety and stability of the maehi
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5. Zagadnienie statecznfci podczas jazdy w rowie

Praca urgdzeniem wielozadaniowym wewinz rowu

6. Podsumowanie i wnioski

Zagadnienia, opisane w artykule pokaziyjko ogdlnie

bedzie stosunkowo bezpieczna — z punktu widzenia stazagadnienia stateczéw urzadzenia wielozadaniowego.

teczndci. Jej jazda &dzie przypomina jazck na rowerku
dzieckcym z kétkami podporowymi. Zawsze ktére ra-
mion ledzie mig€ kontakt z gruntem na skarpie rowu
(rys. 4a). Prawie caly e¢iar uradzenia wielozadaniowego
bedzie st opier& na dnie rowu, a tylko ok. 1/5ba prze-
nosic ramiona boczne.

Taki spos6b poruszaniagsirzadzenia wielozadaniowe-
go w rowie ma te t¢ zalet, ze umaliwia omijanie prze-
szkod terenowych na skarpach rowdw, np. drzew @é§3.
Podczas tego manewru, cale agtzenie wielozadaniowe
zostaje lekko odchylone od przeszkody, aby przéoitie
srodek ceézkosci na strom przeciwn, gdzie kdzie podpar-
cie na kotach ramienia bocznego. Uwolnione w temsép
drugie ram¢ boczne meéna zamka¢ na maszynie, co
zmniejsza obrys zewtrzny i umaliwia ominiecie prze-
szkody.

Warunki statecznigi w rowie zalea takze od warun-
kéw nasnosci gruntu i od cigtosci skarp bocznych. W dnie
rowu keda sie pojawia miejsca bardziej mkkie, co lgdzie

powodowd osiadania podwozia centralnego. Dlatego ra=

miona boczne mugady¢ w sposob cigty korygowane.

Z powodu ré@norodndci funkcji realizowanych przez
uktad jezdny i podporowy maszyny oraz ze wdgl na
specyfilke pracy w rowie melioracyjnym, nie moa byto
zapewnt jednoznacznie warunkéw dobrej statecmno
urzadzenia. Zawsze magsig pojawic sytuacje, wymagaj

ce duej ostraznosci od operatora. Podobnie jak zgj
ostraznosci wymaga jazda traktorem po stromych zboczach
gorskich lub przy krawdzi rowu.

Dla zwigkszenia bezpiechstwa uytkowania urzdze-
nia wielozadaniowego, przewidziano kilka rozman po
stronie uktadu sterowania elektronicznego, ktGrganpa-
méc operatorowi podejmowalecyzje, lub po prostu wexr
czy¢ go z pewnych operacji sterowania. Nalelo nich:
= pomiar pozycji pionowej urglzenia za pomacpozio-
micy elektronicznej,
= pomiar potaenia ramion bocznych waglem maszyny,
za pomog akcelerometrow i sitownikow z pomiarem drogi,
= pomiar odlegtéci két podporowych od powierzchni
gruntu za pomagsensorow ultradviekowych,
pomiar nacisku két podporowych na grunt za posnoc
sensoréw éhnienia, zamontowanych w sitownikach uktadu

Nieciagtos¢ skarp wynika z przeszkdd terenowych, alezawieszenia kot,

tez z faktu krzyowania s¢ dwéch rowéw ze sab(dopty-
wy boczne). Wtedy procedura przejazdu jest takaasgai
mijania przeszkody terenowej.

a) fH,

b)
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Rys. 4. Maszyna wielozadaniowa podczas jazdy w @owi

melioracyjnym: a) maszyna podparta jednénEe na

dwéch ramionach, b) ramiona maszyny podczas omaijan

przeszkody

= obliczanie potaeniasrodka cezkosci przez giéwny ste-
rownik maszyny na podstawie ustawienia ramion bgcizn
wysiegnika i pochylenia maszyny,

= sygnalizowanie lub blokowanie rdavosci wykonywa-
nia ruchow przez operatora, ktore skuikujrat stateczno-
sci, (np.: blokowanie uniesienia k6t podporowych adn
grunt na wysok& powyzej 30 cm, blokowania odsuia
ramienia od maszyny, jeli potazenie innych ramion lub
nachylenie urzdzenia kdzie niekorzystne),

= automatyczne korygowanie pionu maszyny,

= automatyczne korygowanie naciskéw két podporowych
na skarpie rowu podczas pracy,

= sterowanie ramionami bocznymi i wgghikiem z wyko-
rzystaniem kinematyki odwrotnej (operator sterugeniem
konca wysegnika, a nie poszczegdlinymi sitownikami),

= mozliwos¢ wybierania rénego poziomu automatyzaciji
ruchow maszyny.
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