Dote Jan Janf &ek, Josef Franta, viHu:

PRISPEVEK K OTAZCE OPTIMALNIHO PROVOZU KOLESOVYCH RYPADEL

Ce

vod

Otézka vyuzit{ dobyvacich mechanismi v hnédouhelném hornictvi se dostéva do
popred{ zdjmu v souvislosti s ekonomickymi z&vislostmi jejich provozu. Nelze #ici,
ze jde o otazku novous Vyuziti mechanismi bylo sledovdno z nékolika hledisek, at
jiz 810 o tzve fasové nebo kapacitni vyuzitis VSechny tyto prace byly zaméfeny na
vypracovani metodiky stanovenf technického vykonu rypadel pro potfeby planovanf.

Vykony méfené témito metodami bylo vSak nutno redukovat, protoze se ukazalo,
Ze proménlivost dobyvacich podm(nek 1ze velmi nepfesné pFedem zahrnout do jednot-
livych koeficientd, se kterymi tyto metody po&italy.

- Nelze opomenout skutelnost, Ze zpracovani technologického postupu rypadel se
vesmés omezuje pouze na direktivy v hrubych rysech, které viak nemohou byt podkla-
dem pro jednotlivé operace dobyvén{, a tudiZ neurfuje také moZnou vykonnost stroje
v danych dobyvacich podminkachs

Pro stanoveni technologického postupu operace dobyvéni obdobnym zplisobem, jak
je tomu v jinych primysiovych oborech, bylo by tfeba pfedem dokonale zndt vlastnos-
ti rozpojovaného materialu a viechny podminky, které ovlivnujf celou operaci dij—
vani, tj. rozpojeni zeminy vetnd naloZen{ na dopravni prostfedek. Jde predevsim
o rypny odpor zeminy, lepivost a kusovitost, nehledé k podminkdm danym stabilitou
svahl a poZadavky na proveden{ pléné.

Je tedy patrno, e vlivd pisobicich na volbu technologie je celad fada a v pii-
padé, e dojde ke zméné jednoho z t3chto parametrd, je nutno tuto zménu okaméitd
prom{tnout do technologického postupus

Vzhledem k charakteru préce v banskych podminkich 1ze optimalizaci provozu za-
jistit pouze na zéklad& okamzitych stavil, které by ve spojeni s automatickym vyhod-
nocenfm situace vyvolaly impuls navidéjici stroj do optimdlnich mezf.

UvaZujeme=11 optimal izaci operace dobyvan{ v podminkdch komoranskych a nékte-
rych sokolovskych lomi, z(Zuje se tato problematika v disledku specifickych vlast~
nost{ zemin v danych oblastech v zisadé na problematiku rypnych odpord.
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Vzhledem k tomu, e kromé prvnich Fezl je nadloif obou panv( tvofeno Sedymi
jfy vysoké pevnosti, ovlivhuje vikonnost stroje v t&chto podminkich jako hlavnf
omezujfci Zinitel - rypny odpor zeminy. V nékterych partifch by bylo mozno politat

jesté s negativnim viivem kusovitosti.

1l. Struénd charakteristika nadlozl a uheiné sloje severoleského a sokolovského

reviru

NedloZi severoleského reviru je prevazné tvorfeno Sedymi j(ly. Nejde vak o mo-
notonn( typy, ale tyto nadloini jily se v riznych oblastech reviru svymi dobyvaci-
mi vlastnostmi podstatné 1i3{. Nadlozi okrajovych Zisti pénve je mnohem pestiej${
jak z hlediska geologické stavby, tak i z hlediska strojnfho rozpcjovan{. Nejobtiz-
néj3i rozpojovaci podminky jsou v oblasti komotanské uprostfed uheiné panve. Nad-
102{ je zde tvoieno Zedymi t&zkymi jily, misty zpevnénymi siderickymi propléstkye
Sedé jily v jednotlivych horizontech jsou pomérné jednotvarné a vyznaluji se vyso=
kou pevnosti ve smyku, ktera u materidll spodnich ezl dosahuje hodncty ¢ =
5+ 8 kp/cmz. Unel vnitféniho tfenf se zpravidla pohybuje kolem hodnoty ?9 = 20°%,
Sedé jily v této oblasti tvoii zhruba 90 % objemu nadlozf,

- Sousedni oblast = kruinohorskd = je stavbou nadlofi podobnd pFedchozf. Ve
svrchni Casti nadlozi vykazuj{ $edé jily pevnost ve smyku ¢ = 4 kp/cmz, v dolnf
casti, tje v hloubce asi 200 m se ofekdvd na zdkladé prizkumnych pracl pevnost ji-
10 c=6+8 kp/cm?. V této oblasti citelndji vystupuji piskovce, pyrity a sideri-
ty, jejichz pevnost ve smyku dosahuje hodnoty smykové pevnosti 10 + 16 kp/cmz.

U jilovitych zemin hodnota Ghlu vnitFniho tfeni se opét pchybuje kolem 0%

Dal¥f oblast - bilinské - je z hlediska skladby nadlo { nejélenitéjsi. Docha-
zl zde ke stiidénf pisZitych a jilovitych horizontd, které Zasto vyklinujl a pre-
chédzejl do jiného druhu hornin, Je b&2né, 7e rypadlo v pribéhu postupu na Fezu
zpracovava zcela odliné typy hornin.

Zékladnl typy hornin v této oblasti se vyskytuji v nékolika modifikacich.
Pisky, jejichZ smykovd soudrinost zavisi na mnozstvf j{lovitych &stic, vykazujf
smykovou soudrincst v hodnoté az ¢ = 0,30 kp/cm2 pFi 90 = 26°,

Pokud jde o piskovce, je smykovéd soudrinost zavislé na stupni zpevnéni. Zpev-
nujicl tmel v této oblasti je vépenitého, kifemilitého, nebo Zelezitého razu. U po-
slednich typl piskovcd b&inymi laboratornimi zplisoby hodnoty smykové soudrinosti
pro jeji velikost nelze urlite. Sedé jily v této oblasti- vykazujf soudrinost ¢ =

2% 4 kp/cmz, pokud nejde vyslovené o vioiky zpevnéné sideriticﬁjm tmelem.
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v ckfajovych oblastech severoleské panve jsou dobyvaci podminky z hlediska
rozpojeni mnohem pi*iznivéjsi, pomineme=1i vyskyt Stérkopiskl, cedicovych nebo ru-
lovych lokalite V téchto Edstech reviru kromé uvedenych hornin je nadlozi tvofeno
sprafovymi hlinami, které pro svoji lepivost vytvafeji specifické dobyvacl pod -
minkye

Sokolovskd oblast v hornich partiich nadioif neklade zvia3tnf naroky na roz-
pojenf. 0Odkliz nadloZnich zemin je zde vSak spojen s potiZemi vzniklymi nalepova-
nim a rozbifdanim Sedozelenych jil, tvoficich prevaZnou Cést nadlozis Ve spodnich
partiich se viak pevnost nadloinich jild vyrazné zvySuje a béiné dosahuje- hodnoty
c=4+5 kp/cmz. V nékterych partiich se v3ak vyskytujf horniny sideritického. ra~
zu o mocnosti ai 15 m, kde provoz rypadel bez pouziti stfelnych praci nebude vibec
mozny. Nelze tedy dobyvaci podminky sokolovského reviru povaZovat za jednoduché,
jak tomu bylo v Udobi rozvoje povrchového hornictvi v tomto reviru.

11, V1iv_rypného odporu na vykon motord kolesového rypadla

Obvodovd a bolni slozka rypného odporu zeminy plisobfci na obvodé kolesa vyvo-
1ava k ose kolesa nebo k ose otalenf hornf stavby moment, ktery je nutno piekonat
hnac{m momentem pohond.

Pokud - jde o obvodovou slozku rypného odporu Po’ kteréd je rozhodujicf pfi roz-
pojovani kolesovymi rypadly, je v rovnovdze s hnacim momentem motort kolesa v pfi-
padé, Ze dochdzi ke vzajemnému zruSen{ setrvaénych sil plisobicich na koleso v oEou
smyslech.

N
P0°R 919 o e .7: lred

dw
Ny dt
P seesecss obvodové slozka rypného odporu /kp/
R eseesess polomér kolesa /m/
N  eeseeses vykon motoru /kW/
M weeesess Otdlky kolesa N/mine/
/ATLIIIEE celkovd u€innost hnaci jednotky
‘red gé&i_ moment silovy rotujfcich &asti redukovany na koleso

Zpéind pak pro lsek, kde S 15%2-' = f plati, Ze vykon motoru

P. & R-uD

0 k
N='-'-9:

15 17 ' /kW/
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Z formulace specifickéno rypného odporu k = respe k= —2— pak
f 2 L ZF
vyplyvad vykon motoru N = Sl /ku/

975,'7
V druhém tvaru vyjadfujicim specificky rypny odpor v plodnych rozmérech, je
vykon motoru kolesa

) n
N LE e K o R oK /Kii/

975 » 37

Pro dimensi motord pro otéleni horni stavby nutno uvazovat kromd G&inku bonf-

ho rypného odporu jesté vliv vétru a naklondni stroje. Neuvaiujeme~1i pomdry pii
rozjezdu, bude moment hnacfho motoru pro otééenf horni stavby

Mo == Pb.L:Mv:MG +Mt*

Py esesecss bolni sloika rypného odporu

L’ eeseeees rameno, na kterém plisohi slozka Py

M, esscesss moment vyvolany vétrem

M,  sesseccso moment vznikly naklonénim stroje
MtF eseesecss tiecl odpory

PFi idedInim postaveni stroje, bez U€inku vétrd, 1ze moment vznikly tFenim
zahrnout do GZinnosti a pak vykon pro pFekondvani Utinké boln{ slozky rypného od=-

poru bude .
pb L L L l"l
Ml = 7% b

N,  esesess. otalky horni stavby

170 secssess Celkovd Glinnost otdleciho zar{zenf

IV.  Vliv rypnfch odporti na vykonnost kolesového rypadla

Vykon kolesového rypadla je zavisly na plnénf koreZku a poltu vysypl za hodi-
nus VSeobecné se uddvé vykon vztahem

Q=Vaenazo60 /m/hod/

'] sesecos Objem Stépiny odffznuté jednfm-korelkem
n esssses polet otalek kolesa za minutu
Z ssccone poﬁet koraékﬁ
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Objem 3t&piny odFiznuté jednim koreckem v 1ibovolné poloze korefku podle Pa-
Jera je

Vk L b.SO.H?
kde

Hep = R=Resgp+ 2F cosgp
%95 je urtena vztahem pro tloudtku tfisky v 1ibovolné poloze

Sy = 3, /sing + R cosy/

Objem narypané zeminy je

S
25 ; 2 f

=S5, bR [1-/1- 55 [cosj?]J
Pro H = R, Uhel zdvihu 5_o= '-'-Z'ZE je objem koretku
Vk %.Sq bo.R!d’_

K témuZ vztahu dojdeme lvahou,-povaiujeme-1i objem zeminy odf{znuté jednim
koretkem za hranol o zékladné plochy §, « b a vySce odpovidajicich zabdrd ko~
lesa H, Je=1i H = R, pak z této lvahy vyplyva

Vi 2 S,eb R cr/ms/hod rozpojené zeminy/

d
Tento vztah nepfedpokladd, Ze Sifka t¥isky b je v prib€hu otéen! kolesa

proménliva. Pfesnéji $irka t¥isky v obecné poloze korecku je

. A AR .
b, = < / Lo R SLan,/

nakypﬁenf v koredku

i

W vevereiee.  Ghlovd rychi®st-otodného swiku
I eesssssses  pofet viSypd za sec
sn AT polomér kolesa

R
s cesensesss  Uhel natoleni kerafku

P*i vySce lavky H odpovidajfci Ghlu P = —-'722' dostaneme pro $tzpinu dolni

zakladnu o $ffce

b, = a
% i Lo
hornf zakladnu %)
by = e /Lo +R /
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Zména $iFky probihd podle sipu lﬁhlu?.

Objem $t¥piny lze potitat ze st¥ednf 3i¥ky $tpiny a tloudtky tFisky S a vyiky
Tavky H (obrs 2).

Plocha tifsky v 1ibovoiné poloze podle F,

df 1ze vyjadrit df = R. djo
27T " ,
PoloZime=1i vyraz T = konst = Kk je stfedni $(fka

0
—_— o/yk /Ly+Rsingg/ R dg
st —/‘p Rdg
)

Po dosazeni za @= -z;"'” a vyjadfenl pfedchoziho vyrazu je stfednf 3ifka
LFisky

2
bs,ti“ = k/bt, + 75 R/

Povaiujeme=1i tloudtku t¥fsky v horizont&lnim sméru za stilou, je objem zemi-

ny od¥{zruté jednim koretkem pro vySku zéfezu H = R

2 Fn , 2
Uom oS f w0 g B 0SB 1
Zn
()
Pot{téme-1i objem zeminy v koretku v nakypfeném stavu, pak
=" ‘ .
'l S + 7—;} R/ «S.d R m:3 rozpojené zeminy /

= / E
k Z LA o
Pt volbé jednoho z rozméri tiisky napfe S, Vyjde stfedni Sifka tFfsky
z objemu korecku
v
Boge * : /em /
str ReSed cm

a tim dostaneme z&kladni rozméry t¥isky nutné pro vypolet délky hrane.

Zavedeme~1i pojem "rypnd schapnost K™ dobyvaciho stroje jako podfl mezi ma=-
ximdinf silou, kterou je stroj schopen vyvodit na bFitu korelku a délkou Feznych
hran odpovidajici t¥isce, jeji# rozmiry ddvaji 100 % naplndni koreikl, dostane-
me hodnotu rypného odporu, ktery je dobyvaci stroj schopem pfekondvat pii udrie-
ni 100 % vykonu.
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Mé-1i tedy platit rovnovaha
. : N i
/5i + b/ K = T16,2 = = ¥ mech

je nutno pii proménlivé hodnoté specifického rypného odporu K ménit rozméry
t¥isky a tim | pinénf korelku. Tuto operaci je nutno provadét na zakladé okamii-
tého stavu stroje a 1ze ji udrzet pouze automatickym zarizenim, které stav zati-
zen! vyhodnocuje a soulasn® dodd impuls ke zméné Feznych délek.

Vykonnost kolesového rypadla se v disledku plnéni korelkl snizuje tak, jak
je patrno z diagrami, kde je vypracovdna zévislost mezi vykonnostl kolesovych ry-
padel &sl. vyroby a velikosti rypného odporu zeminy, ve které majf jednotlivé
stroje pracovate

Z diagramu je patrno, Ze u rypadel s vicestupnovou pfevodovou sk*inf pohonu
kolesa je pro urcité prripady vyhodnéjS{ pracovat s nizsi obvodovou rychlosti,&imz
se zvy$i rypnd schopnost strojes

Tato skute&nost plyne z nelinedrnf zavislosti mezi délkou Feznych hran a
objemem odFiznuté Stépiny.

V. Kontroln{ zatizeni vytiZenosti kolesa

Pracovni pohyby jednotlivych &asti kolesovych rypadel b&hem dobyvaciho proce-
su stroje kladou na elektrické pohony poZadavky, které je mozno splnit pouze re=-
gulaénim zarizenim.

Viechny regulainf prvky nutné k automatizaci musi vdak byt pod*izeny Zida-
né technologii dobyvénf, t. zn., Ze automatizalnf prvky stroje musi respektovat
a umoinovat takové Fizen{ stroje, které by splnovalo optimdini chod stroje.

Jako prvni kol automatizace bylo nutno predeviim zajistit pFesné sledova-
ni vykonu kolesa, ktery je rozhodujicim pro vykon celého stroje. Proudové zatf-
Zen{ kolesového pohonu je rozhodujicim pro vykon rypadia v danych provoznich pod=
minkach.

Soulasny stav

Kontrola zatiZenl kolesa je na rypadlech omezena na vizudini ukazatel prou-
du kolesového motoru instalovany na pffslusné kobce rozvodny a na Fidicim panelu
*idide velkostroje. V z4sadé je zndma jen mezni hranice pFetiZeni motoru kolesa
oznalend na stupnici ampérmetru zdiraznénou ryskou.

Jind kontrola zat{Zen! kolesa mimo omezovaci prvky tj. elektrické ochrany
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a mechanické skluzné spojky neni na stroji zabudovéna.

Vizudlnf sledovan{ proudu jako prostiedek kontroly zatiZeni kolesa se ukazalo
jako nedostateZné. Priibdh proudového zatizenl s pomérné rychlymi zménami amplitudy,
zptisobenymi zabérem jednotlivych korelkld kolesa, Einf z indika¢niho ampérmetru. po-
mérné hrubé a hlavné svymi vykyvy nepfehledné kontrolni zatizeni,

Navrh kontrolnfho zarfizeni

Z divodu moindsti sledovani a Fizeni vykonu kolesa bylo navrieno zafizenf,jei
by umoznovalo kontrolovat a hlavnd i ¥{dit vykon kolesa v piedem 1ibovolné nasta-
venych mezich.

V z4sadé se vychazi ze zatiZen{ motoru kolesa, které je prvnim podminujicim
Elénkem uréujicim vykon kolesae

Celd oblast vykonu kolesa byla rozdélena na tii oblasti:

a/ NevytiZend oblast: Proudovéd zatiZeni motoru kolesa v rozsahu 0, az 0,8 In

/in = jmenovité proudové zatfZenl/.

b/ Optimdin{ oblast: ZatiZeni pohonu kolesa v danych provoznich podminkdch se
pohybuje v rozsahu 0,8 az 1,0 In.

¢/ Nebezpelnd oblast; Vykon kolesa ohroiujici bezpelnost kolesového motoru, a
tim nadmérné naméhani celé konstrukce - oblast nad
1,00 in.

Jednotlivé stavy jsou wvedeny na kontrolni panel, kde je moino tyto barevné
odli3it, sledovat a podle potfeby nebo nutnosti vykon kolesa zvy$it nebo sniZit
zménou tF(sky, nebo pohodingji pomoci zmény otolové rychlosti tak, .aby byla za-
chovang oblast, kde pohon pracuje v optimdlnich mezich.

Tato oblast je proti krétkodobjm ampl itudovym zméndm stabilizovana smérem
doll zpozdénym-odpadem signalizatnfho relé. Smirem do oblasti pFetiZeni je sta-
bilizace zajiSténa Casovym nastavitelnym prvkem signalizujicim stav pFetizent
a? po uréité dob® trvalého prekroleni horn{ hranice oblasti. Toto Zasové zpoZdé-
ni je nutné, nemé~1i signalizalni zarizeni ztratit pfehlednost. Casové zpozdént
nutno volit s ohledem na charakteristiku pohonu, dobyvanou horninu a vestavéné
tepeiné nebo proudové ochrany.

ZkuZebnf méfenf potvrdilo predpoklédané vysledky. Snadnd moZnost nastaveni
proudovych rozsahd umoznuje ovladat oblasti v 3irokych mezich podle potfeby a
charakteru dobyvacich pomérds,
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Provozni zkousky kontrolniho zarizeni vytizitelnosti kolesového pohonu byly
provedeny na kolesovém rypadie K 800/41 na dole Jan Sverma v Holedicich. Potvrdilo
se, ze navrzenym zaflzenim lze skutelné udriovat zatiZeni pohonu kolesa v Z3dané
optimdini oblasti zménou rychlosti otalenf horn{ stavby rypadia.

Provozni zkouSky dale ukdzaly, Ze: kontrolnim zafizenim vytfZitelnosti poho-
nu kolesa Vze zajistit optimdini vyuZitl stroje v 1ibovolnych provoznich podmin -
kadch prfi disledném sledovani kontrolniho zarizeni a svédomitém F{zen{ stroje
v intencich jednotlivych kontrolnich stavie Kontrolnf zéznamy registrainfho pii-
stroje potvrdily zcela bezpelné, Ze pfi préci stroje fizeného dle kontrolnfho za-
Fizenf'vyrazné stoupad hodinovy vykon strojes

Na K 1000/27 na dole Jan Sverma, kde bylo instalovno dali{ zafizeni, doflo
v prvnim mésici nasazen! ke zvyeni hodinového vykonu zhruba o 30 %. Uspsné vy-
uzitl strojd je viak stdle podminovéno kval itou osadky piisluného rypadla, kterd
bude vice nebo méné ochotna sledovat a Fidit stroj dle kontrolniho zaifzent.

Vl. Automatizace operace dobyvan{

Z tohoto divodu, tje hlavné nepitiznivého vlivu manudlnino Fizeni vykonu stro-
Je, jsme hledali cestu jak tento nepfiznivy faktor vyloudit.

Jako jedna z moZnosti se jevila automatizace otofové rychlosti. Je zndma celd
Fada zplisobd automatické regulace umoirujici jejl aplikaci i na poufiti pro Fizenf
otolové rychlosti kolesového rypadla. JelikoZ se v3ak jednalo o zésadni ovéren(
principu automatického oviédéni rychlosti otoZe v provoznich podminkich reviru, by=-
1o upuiténo od systému, ktery by znamenal v&t$i zésah do koncepce zapojeni stavaji-
ciho kolesového rypadla.

Byl zvolen reléovy systém, ktery nahrazuje rudni regulaci v tom smyslu, Ze
automaticky pfepind jednotlivé stupné otofe. Vliastni regulaéni systém je vdzan na
kontrolni zafizenf vytiZenosti kolesa, které dav4 ptisludné impulsy pro ovladan{
otolovych rychlostnfch stupntie Tyto jsou Fazeny automaticky smérem k vySS{ nebo
niz3i rychlosti tak dlouho, aZ nastane optimainf vytiZenl pohdnéci jednotky kolesa.

Cinnost vedouciho rypadla pak se omezuje pouze na nastaveni tlouslky t¥isky a
zafazen{ 1. otolové rychlosti. Dal$i ovladani otofové rychlosti je automatické,pii-
demz nevytfzeny stav kolesa md za nésledek automatické zvySovanl otofové rychlosti
az do stavu optimadlnfho vytfZenl kolesa. PFi pfetiZeni kolesové pohdnéci jednotky
automatika zajisfuje snizeni otofové rychlostis '

Vytfzenl pohandcf jednotky kolesa je indikovano u vedouciho rypadla, stejné



- 47 -

jako zafazeni jednotiivych stupni otoZové rychlosti a béh kolesa naprézdno.
Automatiku je meczno pro pfipad potfeby vypnout, piriemz kontrolnf zzffzenf
4

vytiZeni 20stéva i s indikaci na kontrolnim panelu v &innosti.

Vil. Provozni vysledky

Popsané regul zéni za®izen{ bylo vyzkouleno na stroji K 100/27 na dole Jan Sver-
ma a na stroji K 1000/24 na dole (SA.
Z vysledkl provoznich zkouSek vyplyvas

a/ Provozn{ spolehlivost zaffzeni pri pouziti b8zné dodavanéro elektrcmateridlu
je uspokojiva. Zatfzeni potfebuje minimdlni udribu sestavajicl z Cisténi kon=-
taktl pouzitych relé a vymény kontrolnich zérovek;

b/ Stabilita zatizeni je ovlivndna stavem korelkl a zubl kore&kl. PFi nestejnomér-
“ném opotiebeni zubd, pifpadnd pr'i deformaci jednotlivych zubf koreckd vzniké
pFi prichodu deformovaného korecku v pevnych jilech se sklonem ke kvéadrovan(
nadmérné proudové zatfZenf, které svou velikcstf a dobou trvani vyvold na re-
gulacnim systému impuls ke snizeni ctofové rychlosti na minimume. Tento stav se
beéhem otaleni kolesa opakuje, takie kromé sniZeni vykonu siroje v.disledku ni-
ristu rypnych odpori dochdzi k nezadoucim zmdndm otciného svriku. Tento stav
pFi rucnim Flzenf vede k pretdzovani strcje aZz ds funkce elektrickych ochran.
PFi spravném stavu zubl a koreéki je regulatnl soustava stabilnf.

¢/ Vychozi sila tfisky, kterou Fidi¢ rypadla volf, musi zajistit plné vytizeni v te-
ém rozsahu oté&enf otoZného svrdku.

d/ PFi Flzenl otole automatickou regulaci bylo dosaieno vy3&fho vykonu stroje zhru-
ba 0 20 %. Tento rozdil vyplyvd ze zplisobu prace jednotlivych osédek.

e/ PFi dodrieni poméru stran odebirané tfisky s : b> 1 doila k podstatnému zlepSe-
ni chovéni stroje. SniZilo se kyvani horn{ stavby a rdzy na kolesovém vyloinikue.

f/  Optimdlni pasmo vykonnosti svou 3fFkou odpovida stupnovitému Fizeni otadenf rych-
losti svriku. Bezestupnovou (plynulou) regulaci by se toto pasmo snizilo a tim
by doSlo jeSté k lepSimu vyuzitf stroje. V soutasné dobé prototyp bezestupnové
automatické regulace postavené na transistorové fazi je ve zkulebnim provozu.

8/ MontdZ zafizeni nevyzaduje podstatné zésahy na stdvajici elektro-regulaci ry -

padla. Prakticky jde o poloZeni kabelu mezi- rozvadéfem a kabinou Fidife a zapo~
jenf v rozvidécich skfinich kolesa a motord otole.
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Provozn( zkousky automatického #izenf rychlosti oto&ného svrdku kolesovych
rypadel ukézaly, kromé ovéfenf vlastni funkce tohoto zafizeni, na nutnost inten-
sivniho vyvoje automatizaénich a Fldicich prvkﬁ pro specifické podminky hornic -
kych provozi.

Popsané zat(zeni nutno povaZovat pouze za prvni stupeﬂ automatizace provozu
kolesovych rypadel.

Pfesto 1ze timto zaflzenfm v daném stavu vyvoje G&inné zajistit technicky
zdlvodnény vykon kolesového rypadla pFi zabezpelen! stroje proti pretizeni.

Shrnutfl

V &lénku je zdlivodndna nutrost automatického Ffzenf rychlosti stofného svriku ko-
lesovych rypadel vzhledem k proménlivym dobjvacim podminkam a zméndm  velikosti
odebfrané tf{sky pri srpovitém Fezu. Prototypem zar'{zenl, prestoie piredstavuje pou-
ze prvnl stupen automatizace provozu, bylo dosazeno vy33i vykonnosti stroje, klid=-
nosti chodu stroje a zajisténl bezpecnosti z hlediska pretfZenf.

Pe s opuMe
CTATH K BOIIPOCY ONTMMAJNBHOI'O XOHA POTOPHHX SKCKABATOPOB

B crarpe OG0CHOBRAHA HEOOXOLMMOCTH SBTOMATHUYECKOr'O peryJaupo-
BAHUA CKOPOCTHM NOBOPOTHOr'O BEpXHEro CTPOEHMS DOTOPHHX JKCKa=
BATOPOB BBMAY NepPEeMEHHHX yCXOBui paspatoTku usMeHeHuit Be~
AMYMHH CpesaeMolf CTPYXKK Np# CEepHOBUIHOM pesaEuk, OHNHTHO -
NpOMHIUIEHHHM Oo6pasnoM, HEeCMOTpA Ha& TO, 4TO OH coboii mpexn -
CTaBASET TOXBLKO nepsuﬁ cTeneHb aBTOMATHSAaUUM NPOMBBOJACTBA,
ZocTUraxzach BHCmAas NpOMBBOAUTEALHOCTD MANMHH,CIOKORHHA XOX

U ofecrneuyeHue GESONACHOCTHM C TOUKM B3PEHUS Neperpysku.

S Summary
CONTR [BUT |ON. TO THE PROBLEM OF OPTIMAL OPERATION OF WHEEL EXCAVATORS

The article gives reasons. for the necessity of autamatic speed control of the re-
volving upper wheel excavator part,because of the changing exploiting conditions
and of the change of the size of the sickle-shaped cuto Even if the prototype of
the equipment conceives only the first stage in automatizing the operation plant,
a higher machine. efficiency, a more quiet motion and safety from the standpoint
of machine overloading has been reached.
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Pevnost horniny v profilu rfesu dolu Jednota - HUBS
stanovend poétem uderld penetrometrem DorNII
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