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PROBIEMY AUTOMATIZACE NA POVRCHOVECH DOLECH

Jednim z prostiedid podstatného zvySeni produktivity préce na povrcho=
vych dolech je zvySeni vyuiiti dobyvacich, dopravnich, resp. zaklddacich me-
chanismi, Pridiny soudasného nizkého vyufiti jsou rizné. Jednou z nich je
omezend schopnost 1idské obsluhy vyuZit maximélnd vSech moZnost{, které po-
skytuji{ parametry stroji. Spolu s nesazovénim novych vykonndjZich strojl se
i jejich obsluha, rizeni a ovlddéni stdvd sloZitdjs{ a zejména ze nepiizni-
vych povdtrnostnich podminek = mlha, dé3¥ apod., je nuitnd meximdlni pozor =
nost, aby mechanismy pracovaly & plnym vytiZenim a bez poruch. Obvykle viak
neni optimdini vykon za té&chto nepfiznivych podminek dosahovéne

V soulasné dobé sméfuje snsha technikl a konstruktéri k tomu, eby se
sniZ?il vliv obsluhy zarizeni na Fizeni a ovldddn{ hlavnich operaci{. Znaénou
&4st jejich dosavadni préice by mdly postupnd prebirat kontrolni e Fidic{
pristroje a zarizeni a na zékladd okamfitych provoznich situac{ F{dit jed -
notlivé operace dobyvacich, dopravnich a zaklddacich strojnich celkd.

Dobyvaci velkostroije

Na iseku mfomatické regulace dobyvacich stroji jsou préce ve stédiu
studii smdrd a moZnosti ¥*idit jednotlivé operace kolesovych rypadel a Zdsted-
né ve stéddiu modelovych zkouSek. ProtoZe z tohoto oboru nebyly Zddné kon =
krétni{ zkulenosti ani ze zahranidi, bylo jako zdkladu pou¥ito szkuSenosti
z esnalogického problému automatického rizeni a ovladédni pilotového saciho
bagru SB 725, P#i vypracovéni nédvrhu refen{ byly aplikovédny nékteré ovérend
regulaini systémy a programové obvody saciho bagru na kolesové rypadlo. Te-
to tdvodni studie Fes{ tfi zdkladni sutomatizalni problémy @

1. Programové rizeni pracownich pohybi kolesa pro dodrieni piedepsané-

ho technologického postupu rypadla.

2. Automatické rizeni vykonu rypadla v zdvislosti na téfeném mnofstvi

nateridlu.
3. Indikaci a udrZovéni predepsaného sklonu pracovni pléns.

V detailnd j8im pohledu predstavuje realizace piedchozich pofadavki né~
sledujici postup regulace :
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a) Po rudnim mtaveni;filolniku do polohy, kdy osa kolesa je v drovni
horn{ plén&, budou dall{ pohyby automatizovény.

b) Podle vilky fezu, tJ. podle nastavené polohy kolesa v drovni hornf
pléng, je automaticky provedeno rozvrZend nésledujfcich pohybd kole-
88 - polet ldvek v Fezu a podet tiisek v l4vce.

¢) VfloZnik se po ukondeni ka3dé tfisky premisti vysuvem 0 nastavenou
tloudtku ti"is& vpred & po ukonfeni ldvky se vrat{ zpét & spusti{ se
o vySku lévky. Po ukondeni posledni lévky se vyloZnfk zvedne do pi~
vodni polohy a nésleduje pojezd rypadla,

d) Automatike #{zen{ rypadla je pfi tdfeni v roving pléns ( posledn{
1évky ) kontrolovéna a #{zena analogonem, ktery sabranuje poruSen{
%4dené roviny plén&,

Blokové schéma na obr, 1 znézornuje zplisob *{zen{ a oviddin{ pohyb&
rypadla.

Pro depéiné vyreSeni ikolu Je nutny vivoj a vyroba nékterych daldich za-
*{zeni. Jsou to predevdim vhodné pésové véhy pro indikaci, resp. regulaci
mnoZstvi materidlu dobyvaného kolesem, reguldtor rychlosti otole vrchni stawe
by v zdvislosti ne velikosti napdjeciho proudu motoru pohonu kolesa, zar{ze-.
ni pro indikaci a regulaci polohy kolesového viloinilku ( analogon ), a to
zejména pii hrabdn{ posledni léviky,

U v8t3iny popisovengch a potiebnych zarizen! je princip funkce a tedy i
emdr a zplsob vivoje a vyroby jeasnj. Podstatnd ¥dst praci na tikolu automs -
tizace dobyvacich stroj§ Je zajisténa v Uniovskjch strojirndch v 1étech
1966 - 1970 stdtnim plénem,

Nezévisle na zpisobu FeSen{ pfedchozich automatizainich problém} byl ve
stanici pro racionalizaci a normovéni prédce OX-SHD zpracovén dkol, jehof ci-
lem bylo :

a) doeflit rovnomérngjitho zatifen{i kolesovjch rypadel,

b) docflit lepSiho vykonového vyu¥itd kolesovych rypadei,

¢) dodriet predepsany svahovy thel a tim svy¥it stabilitu svahu & bes -

pednost price,

d) doecf1it rovndjiiho vytvé¥eni pldng,

Predb&d#nd méren{ o pozorovéni ukdzale, Ze pri&inu rozdilnych vjkond Iy
padel je nutno hledat predeviim v technologii dobjvéni. Presnou geodetickou
metodou byly prokézény vychylky v minutovjch vykonech stroje aZ 300 ¥ a to
na stejné ldvoe téhof profilu a u téhof Fidide. Daldi dlouhodobd mSfen{ g




Jejich vyhodnoceni dokdzdla, fe provéddnd technologie dobjvéni md na vikon
rypedle sdsadni vliiv a Ze subjektivmost ve volbd technologickfch parametrd
se streny vedouctho rypadls nevede ve v8t3in& pfipadd k optimdInimu vikenu
strojes

Z vypodtenych v§sledkd dlouhodobych méreni byly matematicky formulovée
ny a graficky vyjéddfeny vSechny technologicky nutné manipulaini &asy a dré~
hy stFedu kolesa tek, sby v zdvislosti na vySce Fezu bylo moZno urdit dose-
iitelné procento vjkonu, vysku livky, silu t¥isky a polet t¥isek, manipu -
ladni oblast vzhledem ke svahovému thlu a Z{Fku 3elby.

&by bylo moZno pofadovat na vedoucim rypadla dodrien{ piredem stenove-
ného programu rypéni, bylo rypadlo ( zkuSebnd K 41 (K 800) na dole Sverme )
vybaveno pomocnym zarizenim ( obr. la ), které sestdvd :

1) Z piedepseného (vypoiteného) programu dobyvéni pro ti{ nebo &ty =
lévkovy Fez & urovnéni‘rpléné » & jednoduchého pristroje pro &temi
programovych &iselnjch hodnot,

2) = ddlkového selsynového prenosu délky vysuvu kolesového viloiniku,

3) z délkového selsynového prenosu vydky (zdvihu) kolesového vyloZniku,

4) z pomocného selsynu pro hrebdni v jiné vykové kdts ne¥ predepisuje
progi‘e.ﬁ. -

Program dobyvdni je sestaven ve form3 ¥iselnych tabulek, kde po zvole-
ni elly tifisky ( 30, 40, 60, 80 cm ) naji%di vedouc{ rypadla vjsunen'a zdvi-
hem na hodnoty dané programem pro zvolenou lédvku a hrabe programovy podet
trisek, VZechny dkony provéddi rudnim ovldddnim tek, sby 3iselné hodnoty na
poditadlech ovlddenych selsyny - pfijimali byly shodné s hodnotami na Eisel-
ném programu pro dany rez, dobyvenou lévku a t¥isku. .

Pomocnj selsyn slouf{ pfi hrabéni na jiné viSkové kot& ne: je prede =
psané progremem. Po potFebném ( ne programoveném ) nastaveni zdvihu, napi,
pFi rovnéni plénd, se na poditadle pomocného selsynu rudnd nastavi tabulko=-
vé programové &iselnd hodnota & provede se paralelni spojeni selsynd vypi -
nadem V., PFi daldim Fizen{ préce }ypadla pak vedouci rypadla srovndvd disel-
né hodnoty na poditadle pomocného selsynu s &iselnymi hodnotami programovimi
& platnymi pro rosssh pifisludné ldvky. Na politedlech paralelnd spojenjch
seleynd je po celou dbbl/l hrabéni ldvky konstentni rozdil &iselngch hodnot,
dany potrebnym poddteinim nastavenim kolesa odchjylenym od vypo&tené pro-

" gramové hodnoty zdvihu.
V soufesné dobé se uvefuje o zavedeni tohoto zpisobu Fizeni préce kole-



sového stroje i ma dalf kolesové rypadlo. Presto, fe jde jen o zpisob objek-
tivafho zejisfovéni a zjiﬁové.pi vikonu rypedla a visledky jsou urdeny pie -
deviim pro optimalizaci technologickjch parametri, mé uvedeny zpisob Fizend
podstatny vliv i ne rovnomérnost a urditou optimalizaci vykonu rypadla. P¥i
tomto zplsobu Fizeni rypedls md jeho vedouci mo¥nost volby rychlosti otédZeni
kolesového vyloZniku podle predepsané hodnoty, zkuSenosti nebo viastniho uvée
feni.

Lze predpoklddat, Ze doplndnim tohoto zpisobu Fizeni samoinmou regule-
ci rychlosti oté&eni vyloZniku v zdvislosti na zatiZeni motoru kolesa je mo¥-
no doséhnout dalsfho zlepfeni technologickych parametrd, a to zejména u ko -
lesovych rypedel pracujicich v technologickém celku s pémovou dopravou. Uve-
deny szpisob F{zeni a jeho vysledky majf{ svlj vyznam i pro zpracovivanou auto-
matizaci rypadel v Unilovekjch strojirmdch. Protofe podle dosavadntho plédmu
Unidovskych strojiren bude automatizace zavéd®ne na dobyvaci stroje a po ro=-
ce 1970, bude udelné vybavit popisovenym jednoduchym a pomérnd levaym zar{ -
zenim co nejvice strojd jif pracujicich na povrchovych dolech.

ové e

Se zavedenim pédsové dopravy na povrchové doly souvis{ i problém stdlého
zdokonalovéni technického vybaveni dopravniki tak, aby ovlddén{ a signaliza=
ce jednotlivych stavi dopravniki byly bezpeiné, jednoduché a pro poti¥ebu pé= |
sové dopravy dostadujici. S vivojem strojni konstrukce jsou vyvijeny i po =
tiebné prvky pro ovldddni a signelizaci. Vzhledem ke specifickym vlastnostem
provozu na povrchovych dolech je i otédzka vybaveni pdsové dopravy potiebnym
zaiizenim a pristroji pro sutomatické rizeni a ovlddédn{ sloZitdj3{ nef u rFa-
dy krytych a vytdpénych provozii. Aviak i pres uvedené obtife je postup v auto-
matizaci pésovych dopravniki vyrazndjsi, nef je tomu napf. u dobyvacich stro-
8.

Soudasny stav pdsové dopravy je harakterizovédn vybavenim pohénécich
stanic jednim nebo dvima asynchronnimi elektromotory s kotvou virovou o na=
péti 6 kV, Motory se rozbihaji nezat{fené, rozbdh pdsu se ddje prostrednice
tvim hydraulickfch spojek. Plndni a vyprazdnovéni spojky je provédéno samo-
statnym Zerpadlem, zabudovanym v t8lese spojky. Pribéh rozbdhu a bdh pédsu
Je snimén tachodynamem a sledovén na indikainim voltmetru cejchovaném v m/sec.
Napdt{ tachodynams slouf{ soudasn& k funkinimu blokovéni a automatickému spou=
8tén{ daldtho dopravniku. Napinéci sila v pdsu je vyvozovéna napinacim vrit -
kem 8 asynchronnim motorem nakrétko.
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Spousténi pdsové liinc,y miZe byt po manudlnim spudtdni prvniho dopravni-
ku samofinné, nebo je moiné spoudtst kafdy dopravnik samostatn$ po pFedchozim
plesteveni deblokainiho pfepinade. Zastaveni doprevniku je mo¥no provést mimo
normélni provozni zestaveni jedtd nouzovd pomoci vypinade nebo tladitek, roz-
nisténych podél konstrukce dopravaiku. Pro odstranéni a naklddén{ otéru jsou
na pohdndcich stanicich instelovény prasné pésy.

Alternatimd je zkuSebn¥ instalovéna pohéndci stanice s hlavnimi pohd -
nécimi motory kroufkovymi s kepalinovymi spoudt3i bez hydraulickych rozbds -
hovjch spojek & stanice vybavend elekt';-gmgnetickimi spojkami typu Elcotron.

Za. dobu ndkolika let, kdy je délkqi?gf_‘pésové doprave pouZivéna, proslo
vyzkumem s ddsteind i vivojem ndkolilk problémﬁ, které pirispsly k zdokonale-
ni systému fizeni, pirenosu signdll a povelﬁ\ na pdsovych dopravnicich,

Prenos signdld a poveld byl pivodnd realizovén klasickym zpisobem po =
moci velkého mmoZstvi vodidd, které nejen %e znaéné zvySovalo porizovaci né-
klady ne dopravni linky, ale bylo i p*i&inou prostoji pFi poSkozeni kabsld
pti prestavbéch, znemo¥novalo pristup pod konstrukei a odstranovini otdru a
napadaného meteridlu. |

Vyvojem a poufitim malodrdtového diodového systému byla znadnd &ést uve=
denych nevyhod odstrandna. Princip uvedeného systému Je znédzornén na obr. 2,
kde je naznalena funkce F{zeni pro dva povelové a ti*i nivietni signdly. Funk-
ce gystému je mésledujici s

Zs predpokladu, napf. e jsou splndny v3echny po&itedni podminky jako
od&erpand hydraulickd spojke, predepnuty pds apod., zapoji se kontakt K 1.

U dispedera sepne relé B 1.1 a sviti zelené svitlo; dopravnik je pFipraven
ke spudténi. Stisknutim tlagitka 1Al zkratuje se civka B 1.1 a relé B 1,2
dostdvd plné silové nap&tf{. Sepnutim relé B 1.2 se uvede v &innost vnitind
automatike v rozvodn pésového dopravniku, kterd zpisobi sepnuti kontaktu K 2
& rozpojeni kontaktu K 1., U dispelera sepne relé B 2.1 a svit{ Zervené gig -
nélni svdtlo; dopravnik je v provozu.

Vypnuti dopravniku se provede stisknutim tlalitka 1A2, ¥im? se zkratuje
civke relé B 2.1, které vypne a relé B 2.2 dostévd plné sifové napsti. Se -
pautin relé B 2,2 je provedeno vypnuti pohonu p¥islusného dopravniku. Je-1i
nutno dopravnik deblokovat, pfepne se u pohéndci stanice pésového dopravniku
deblokaini prepina, jeho kontekt K 3 pFivede k dispederovi stiidavj proud
& sepnou obd relé B 1.1 a B 2,1 a rozsviti se ¥luté signdlni svitlo.

Poulitim uvedeného systému prenosu se sni¥{ podet vodi&l nap¥. u. patndeti-



dopravnikové linky z plvodnich 92 na 19t3 ¥11ové vedeni a to je5t pFi nep¥i-
snivém umisténi stanoviitd dispelere, t!J. u prvniho nebo posledniho pisové -
ho dopravniku v lince. PFi umistdni stanovistd dispedera ve stfedni Eésti do-
pravni linky & rozvétvenim spojovacich tras se podet vodi&d podél pésové do-
pravy jeStd prislusnd snii{.

Uvedenym systémem viak nekond{ sneha po dal¥im sdokonaleni pFenosu sigw
néld a povelds I tento systém je ddle zdokonalovén a v posledni dobd byly za-
hd jeny prowvozni zk'ouéky na bezdritovém systému pienosu blokovacich poveld.
Vyhody bezdrétového systému by se projevily prredeviim u pohyblivych mechenis-
mi, nepfs pri vsdjemném dlokovéni pésové dopravy na dobfvaci etroj nebo za-
kladad. Odstranénim blokovacich vodidd by se opst zjednoduil systém ovlddd-
ni a zv§Sila by se operativnost velkostrojde

Plynuly rozbéh a bdh pdsovfch dopravnikd, a to predeviim s dvoububnovy=
mi pohdndcimi stanicemi, je zdvisly mimo jiné na dvou ddleZitych faktorech s
na samodinném #izeni napinaci sily pésu a na sprévaném rozddleni hnacich mo -
mentd motori na obd pohdndci jednotky, neboli na sprévné funkei rozb&hovych
spojeke . |

Otdzkou regulace napinaci s{ly dopravnikovych pésd se zabjvala riznd
pracovidtd jif od doby zavedeni prvmich ddlkovych pdsovych dopravnikd, Dosud
byly vyzkouSeny a poufity rizné aystémy napinacich zafizen{ jako napis na =
pindni gravitadnim zdveiim, Dustra-véhy pracujici na magnetostrikinim prin -

‘cipu snimén{ velikosti tahu v lanu napfnacfho zarfizeni, ddle hydraulickf

systém snimale tehu s ovlddénim motoru napinaciho vrdtku.

V posledni dobé byl zkudebnd poufit systém pracujici na principu preten~
cového dynamometru. VSechna uvedend zafizeni m$la za kol vyvinout u odbiha-
Jici vtve pdsu takovy tah, aby velikost pritlainé s{ly pésu na pohénéci bub-
ny umoinila bezprokluzovy rozbsh a bdh pdsu. Daldim ikolem napinacfho zai{ -
zeni je alumulovat nadbytek pdsu, zpisobeny trvalou a elastickou deformaci
pésus Napinaci zarizeni s napinacim motorovim vréitkem sajis¥ovala jestd sni-
feny nepinaci teh v pdsu pFi jmenovité rychlosti pésu proto, eby v disledkm
trveljch maximélnich rozb&hovych tahd nedochdzelo k nadmdrné deformaci a po-
Skozen{ pdsu.

Z uvedenych zarizeni pro regulaci napinaci eily dosud nejlépe vyhovove=
lo zefizeni pracujic{ na principu prstencového dynamometru, a to jak po stréne
ce funkini, tak i provozni bezpeinosti. Reguledni zarizeni ( obr. 3 ) sestévé
z ocelového prstence s privarenymi oky, uvnitf prstence jsou zebudovény mii -
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kové prepinale a stavéci Srouby. Tehem ze privatend oka nastévé deformace
prstence, kterd ovlddd mZfikové prepinade. Reguldtor je za.budov’&n v taZném
lanu napinactho kladkostroje. Funkce zai{zeni (obr. 4) apoéivﬁ v tom, %e
pred rozbshem pdsu je tento napnut z minimdlni hodnoty tahu na maximdin{
rozbéhovy tah, Bhem rozbdhu pdsu je toto predepnuti udrZovdno v pFedem
nastavenjch mezich. Po dosaZeni jmemovité rychlosti se automaticky t¢sh
sniZuje na nastavenou provozni hodnotu & pfi jmenovité rychlosti pdsu je
na této hodnotd nebo v jejim okoli udriovéna. PFi zastaveni dopravaiku na-
pinaci sila kles4 na nastavené minimum. Provozni zkudenosti se zar{zenim
ukazuji, fe tato funkce je vyhodnd predeviim p#i rozbshu pédsu, kXdy je udrio-
véne stdlé napinaci s{le i v pripadech rozbshu p#i rizném zrychleni pésu.
Timto regulainim zdsshem se podstetnd utlumi vliv podélného kmiténi pésu a
rozbéh je plynuly.

Regulace poufivanych hydraulickych rozb&hovych spojek, Jejich bezped-
né plnéni a zejména vyprazdnovéni je druhym zdvaZnjm problémem sprdavného
rozbdhu a b&hu dopravnikl, sutomatizace ovlddéni dopravniku a v neposledni
Fadé i sprdvné dimense pohédndcich jednotek a délek dopravnikd.

Kontrola stavu hydraulickjch spojek byla v poddtcich jejich pouiit{ pro=
véddna plovékovym reguldtorem. Vzhledem k velkym ot esim 2 dallim nepfizni -
vim v1ivim byly regulétory z provozu postupnd vyfezeny. Plnéni a vyprazdho -
véni spojek je nyni provédino jen pomoc{ Zasovjch relé., V pcw].odn:@~ dobé byl
vyzkouden kapacitni reguldtor hladiny kapaliny ve spojce se samodinngm do-
plnovénim stavu kapaliny na potFebné mmo¥stvi. I kdy? toto FeSeni Je vyhod-
n8Jj8{ neZ FeSeni predchozi, podstate nedostateiné funkce spojek zistdvd ne-
vyreSena, Nedostatky spojek jsou v jejich konstrukinim provedeni, v Zastjch
zévad4ch v Serpacich obvodech, a to zejména pii vyprazdnovéni spojky. Po
tav. odderpéni zlstdvd mnohdy 3dst kepaliny v pracovnim prostoru spojky a
pFi opstném sputéni dopravniku nelze urdit ani predvidat prib&h krouticiho
momentu, prendSeného spojkou. Vlivem netdsnosti uniké Sasto kapaline z pra-
covaniho prostoru do nddrie bshem provozu a snifuje se tak kroutic{ moment
spojky, zvétsuje se prokluz spojky, klesi rychlost pisu a vznikaji{ dals{
neprriznivé stavy v t&bé.

Daldim FeSenim problému regulace rozbdhu je poufiti jiného typu spo -
Jek. Na dole As Zdpotocky byly v roce 1965 instelovdny na dvoububnovém po=-
honu skryvkového dopravniku dvé elektromegnetické spojky typu Elcotron.Pro-
vedend méreni prokdzala vhodnost t&chto spojek predeviim pro moinost plynulé



a kontrolovatelné regulace krouticich momentd & k sutomatizaci vyhodné citli-
vé elektrické Fizeni budiciho proudu spojek. Charakteristicky pribéh proudd
pohéndcich motord pdsu, pribsh budicihe proudu spojek & prib&h rozbdhu pdsu
Je zndzornén na obr. 4a. MEFeni byla provéddna na dopravniku o 1 = 500 m,
§{fe pédsma 1 200 mm s dvoumotorovym pohonem s motory nakrdtko o vykonech 185
a 125 W, V soudasné dob& by bylo moiné vSeobecné pouiiti téchto spojek po-
vafovat za dosud nejvétsi prinos k vyreSeni automatizadniho problému rozbd-
hu a béhu pdsovych dopravnikile

Potieba sprévné funkce spojek je d%leZitd predevdim u vicebubnovych po-
honl, v naSem p¥ipadé u dvoububnovych, kde zejména pii rozbdhu meji spo jky
prendSet kroutici moment rovnomérné na pohéndci bubry scudesnd tak, adby ne=
dochédzelo k "pretéZovdni" jednoho motoru, pridemf druhy motor by nepracoval
vibec nebo s malym vykonem. Soulasny stev je ve vét#in pripadd tekovy, e
ani pii rozbéhu e bshu zatifeného dopravniku s jednim motorem neni tento plnd
vytiZen a o pfetifeni motoru tedy vibec nejde. Z téchto provoznich stevi Je
sfejmé, Ze jdo mmohdy o vice ne# dvojndsobné piedimensovéni pohond pro std -
vajici délky a vjkony dopravnikd, e ¥e tento stav bude trvat tak dlouho, do-
kud nebude zajisténa sprivnd bezporuchovd funkce spojek.

- Pri vzédjemnych jednénich provoznich a vyzkumnych techniki se zdstupci
vyrobece hydraulickych spojek &k Blansko, byly navrieny a dohodnuty podstat-
né lpravy spojky, e to zejména Vipravy v obvodu plnéni a vyprazdnovdni viaat-
niho prostoru spojky. Navrhovené tpravy maji zajistit predevdim rychlé a
bezpedné vyprdzdndni spojky bez pomoci &erpadia pii zastavovéni doprevniku.
Déle md byt oddElen okruh &erpéni a okruh chlazeni na dva samostatné, sby
nedochédzelo k ‘miku kepaliny netdsnostmi v uzaviracich ventilech a &erpadle
zp&t do néddrie spojky. Tyto tpravy budou realizovény jesté v tomto roce &
ovéfeny v provozu.

Jeko- daldi poZadavek pro plynuly rozbdh pdsu je zmSkieni charakteristik
pohonnych motord a hydraulickjch spojek. Timto se sleduje dosaZeni urdité
autoregulace rovnom$rndjdiho rozddleni krouticich momentd u dvoubut;novich
‘pohond pdsu neZ tomu je dosud. Soudasné tvrdé momentové charskteristiky mo-
tord ( 8 =2 X ) a spojek ( 8 =1 % ) p*i jmenovitém zatiZeni vhodné rozdd-
leni momentd neumoinujf, a to zejména pii Sdstednd nalepeném ndkterém pohé~-
ndcim bubnu nebo p¥i nestejném plnéni spojek. Poadavek zmékdeni charakte -
ristik motord bude reelizovén ve vyrobnim zévod&. O ipravd hydraulickych
spojek smdfujici ke zm&kieni charskteristiky na cca 4K se v soulasné dobd
jedné.
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Zévdrem této kapitoly je nutno zdiraznit, Ze vyreSenim problémd sou-
visejicich & pohéndcimi jednotkami ( motor, spojka ) bude vyFfeSena i proble-
matika automatického ovlidddni rozbdhu a bdhu pédsovych dopravniki.

Zakladade

Zakledaé uzavirsd technologicky proces povrchového dobyvédn{ a jeho pro-
voz podstatnd ovlivnuje vyufiti dobyvacich a dopravmich mechanismi. Celd Fa-
de rufivych viivi je v soudasné dobé vyvoldna tim, %e Y{zen{ i vliastn{ tech-
nologie zaklddéni je primo z4visld na kvalité obsluhy. Dosud vIechny typy
zekladadd jsou zeiizeni plné& mechanizovand, protofe zakladel vykondvé vedke-
rou préci potfebnou k zaloZeni zeminy a obsluha pouze oviadd a r{idi jeho
provoz. V3echny jeho pracovmi pohyby jsou ddlkovd ovlddany a kontrolovény
obsluhou zakledede a soudasné za,}ié%ova’ny gignalizadnim a blokovacim zar{-
zenim, Dosud nedostatednd jsou mechanizovény pomocné préce hlevné &isténi,
adkoliv jejich rozsash a dobe trvéni znaind oviiviuje Sasové vyuit{i zakla -
dafe. Automatizace pracovnich pohybl neni zatim na f4dném typu zekladale pro-
vedena a z toho vyplyvd, Ze technologie zaklddédn{ a kvalita vysypek je jedi-
né zdvislé na dovednosti a schopnosti obsluhy.

ProtoZe se pfedpoklddd dalsi vyvoj krdlivych zskladadl a pdsové dopra~-
vy, Jje nutno piedevdim tdmto zakladallim vSnovat pozornost piri zavédépi auto-
matizace. Automatizaci bude treba zemdiit predeviim ne technologii ;;klédé:-
n{, doprevu materidlu e vlastni obsluhu.

Chceme-11 automatizovat proces technologie zakldddni, musime vhodnym
zplisobem automatizovat pohyb zakléddaciho vyloiniku ( otddeni, spoudténi,
zveddni ) a krddeni zskladale ( smér, rychlost, délka kroku ). Automatize~
ce pohybu zakléddactho vyloZniku by méla prinésti predevdim zkvalitnén{ po-
vrchu vysypky tak, aby tpravy povrchu byly minimélni a kapacita vysypnjch
prostord byle vyufita v maximéln{ mirfe. Tim také odpadne jednotvdrné pozo-
rovéani viuyi»lq fididem, ktery se bude moci vice vénovet vliastni kontrole za~-
kladade. V noci nebo za zhorSené viditelnosti bude dodriovéni danych pers =
metrd vysypky bez indikedniho zaFizeni obti¥né, protofe kabina Fidi%e je
umisténa na zaklidacim vjloinfku pomSrnd ve znafné vzddlenosti od mista v§-
sypu. Délky zakléddacich vyloZnikd se budou pohybovat v rozmezi 80 - 150 me

PFi realizaci pofadavku vytvéieni rovné plénd vysypky vzniké problém,
Jak jeji rovmost bezpein$ a spolehlivd kontrolovat. M&Feni nebo sniméni po=
tredbnych vydkovych hodnot vjsypky je mofno provést pomoci riznych &idel me-
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chanickych, optickjch, elektrickjch nebo akustickych, Z uvedenych principd
se prozatim jevi nejvyhodn&jsi sniméni bezdotekové, pomoci ultrazvulu.

Tento princip spodivd v umisténi dvou ultrazvukovych &lend ned méfe -
nou vysku povrchu, z nichi jeden funguje jeko vysila¥ a druhj jako pFiji =
ma&¢ ( obre 5 )e Pro stenoveni vyiky povrchu vysypky se m&*{ doba odrazu
impulsu z povrchu vysypky k piijimedi. Ultrazvukové zefizeni bylo tspdéng
poutito pii kontrole ndplnd zésobniku sypkych hmot a proto bude vhodné to=
to snimaci zerizeni u zakladafe vyzkouSet. Névrh umistdni této aparatury je
znazorndn na obr. 6. ,

Dalsim cilem pfi zevdd¥ni automatizace zekladale musi byt dosafeni mae
ximélniho dasového & kapacitniho vyusiti, odstrandni Jednotvérné prdce pri
Fizeni a zabezpelovéni provozu, e tim i zmeneni nebezpedi tirezd a provoz-
nich poruch. PFi velkych rychlostech doprevnich pds 7 = 9 m/sec a dopravo-
vanyck mnoZstvich 5 000 - 10 000 mBsyp/hoﬁ. bude plynuly provoz ve vdt3{ mi-
Fe ohroZovén zdvaly pfesypi a jimek. Proto automatizace F*{zen{ bude w&innd
tehdy, budou=-li soudasn® vyreSeny dlileZité problémy jako plynuly pisun me-
terisdlu, dobré propustnost piesypli, soridvné vedeni pdsld, &istdni pdsd, po =
héndcich a vratnych bubnd od nalepeného materidlu, zabrén&ni prokluzd apod.
V soulasné dob& zpisobuji tyto priliny nejvdts{ asové ztrity v provozu za~
kladacdes '

Zavéy

Uvedeny popis problémd v zevddéni automatizece na povrchovych dolech
neni zdalekas Uplny., Ve svém &lénku jsme se zminili Jen o téchk nejzdvaindj-
8ich, jejich¥ spd¥né vyreSeni by znaind pirispélo k zvySaeni celkové vrovnd
techniky a kultury préce ne lomech.

- Dalsi zvySovéni vykonovjch parametrd strojnich celkd vyzaduje i zvy =
8ené néroky na ¥izeni a obsluhu. Proto je ti¥eba zévérem zdliraznit, Ze hlave
nim cilem automatizace Je predevdim dosafeni maximdlniho kepacitniho vyuZie
ti, odstrandni jednotvérné price pii Fizeni a sledovdn{ provozu, dodrZovéni
optimélnich podminek, zmen3eni nebezpeli tirazd a provoznich poruch. fsporu
pracovnich sil z titulu zavéddni automatizace nepovaiujeme za ﬁodstktnou e
rozhodujici,
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