Ing, Oldfich Havrédnek, viny
Ing. Hana Konvalinkovd, VOHU

Scudasny stav automatizace kolesovjch rypadel v 8SSR

Ovod

V letodnim roce je uzavirdna témii desetiletd etapa vjvoje autoe
matizace kolesovjch rypadel. S pribshem Feeni tohoto problému byle
moiné se sezndmit jif dFive v Fadd dildich zprév i 3lénkd.

Cht3li bychom se proto v nédsledujicich Fddcich zabjvat. vysledky
feseni a podat tak strudnou informaci o soudasném stavu automatizace
kolesovych rypadel i jeho daldich perspektivdch.

Hlavnimi Pe¥iteli probléml automatizace rypadel bylys
Unidovské strojirny, n. p. (US), Vyvojovy zdvod mechanizace a sutoma-
tizace, n. p. KruSnohorské strojirny (VZMA Most) a Vyzkumy dstav pro
hnédé uhli v Mostd (VOHU). |

Automatizadni zabizeni realizované uvedenymi pracoviiti miZeme
rozdélit na 3

a) reguldtory otole.

b) zafizeni pro vytva*enl roviny pléns

¢) analogo - programové Fizeni

d) ostatni doplnkové automatizaéni prvky

Regulétory otole

Regulovat automaticky rychlost otddeni horni stavby patii vibec k
prvnim snahdm p¥i uplatiovdni sutomatizace v provozu rypadel.

0d plivodnich pokus® s nahrazovénim ruiniho Fizeni kontroleru sty-
kadovymi soupravami a? po dneni tyristorovou regulaci Fidiciho proudu
budide dynama W-L, &i primou regulaci stejnosmérnjch motorid otole, vy-
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ufivaji plvodei prototypl astejuého primcipu regulace rychloai:i} otole -
zéviglosti na zatiZen{ motord kolesa. V provozu povrchovych dﬂlﬁ pﬁa-
cuje na rilznjch rypadlech pét prototypd reguldtord otole. Fa viech re-
gulédtorech byla provedena mdfeni, potz“ebné. k posouzeni kvality regu-
lace. Zminime ae zde strudnd o vjsledeich hodnoceni jednotlivfch typl.

VYyrobee kolesovjch rypadel US-Unidov poufivaji dva typy. Prvy pra-
cuje v SHR na rypadlech K 300 dolu (SA, na dole A. Zépotocky a v revi-
ru HDBS. Reguldtor umo¥nuje primé napdjeni otodnjch motord (bez Zinno-
sti W-L soustroji) pomoei ¥{zeného usmdriovase, jeho# innost ovliddd
regulétor v zdvislosti na proudovém zatieni motoru kolesa. Se zvétiu-
jicim se zatifenim kolesa se snifuji otélky motord otole. PFi dosafeni
ur&ité hodnoty proudu motoru kolese se oto¥ zastavi Uplnym uzav¥enim
#izeného usmdriiovafe. Omezeni rychlosti motord otole nastane také pii
zvjSeni jejich proudu nad jmenovitou hodnotou vlivem zatiZeni.

Z naméPenjch hodnot piechodové a frekvendni charskteristiky je
zFejmé, Ze tato regulovand soustava Jje dokonale stabilni s nadmérnd
tlumenou pFechodovou charakteristikou., Odezva na zmdnu vatupni velidi-
ny mé zpo%ddni asi 1,5 . Vzhledem ke znainym setrvadnfm hmotém horni

- stavby md vBak tato vlastnost pPiznivf vliv na zmen3eni namdhdni kole-

sového vyloZniku. Snifeni nerovndmdrného pribéhu proudu motoru kolesa
zrychlenim reguladni odezvy zvidi se naméhéni prevodevého dstroji oto-
de. Do jJaké miry lze vzhledem'k naméhéni konstrukce zvyZovat citlivost
reguldtoru a rychlost jeho pisobeni, lzs pravddpodobnd Fici jen na zé-
kladd tensometrického méteni naméhédni vidy jen pro urdité specifické
pracovni podminky (tschnologie dobjvéni, stav korelkl, zubl, tvrdost
materidlu spod.). Ceikovd je mo¥né ¥iei, Ze funkdnd spliuje reguldtor
podminky regulace pri dodrieni nutné bezpednosti vzhledem ks stroji i
k obsluze rypadla. :

Druhy typ reguldtor US instalovany na rypadlech KU 800 Velkolomu
Moxim Gorki]j je souddsti analogo-programového zatizeni. Cinnost regu-
létoru je v principu stejnd Jjako u predchézejiciho typu s tim rozdilem,
fo Jje plynule regulovén budici proud W-L soustroji, kterd nspdji oto~
$ové motory. Reguldtor pracuje také v zévislosti na tUdaji pédsovich vah,
unisténych na kolesovém vyloiniku. Regulace v zdvislosti na moZstvi
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materidlu neni plynulé, jako tomu je v zdvislosti na proudu motorid ko-
lesa, ale nespojitd, nebot mezi dobou nar§pnuti a dobou zvéfeni doché-
zi k dopravnimu zpoidéni asi 10 vtefin, coZ je pravidelné se opakujiei
regulaini interval, bdhem ndho? dochdzi k vyhodnocovéni reguladni od-
chylky. '

Regulﬁce v zdvislosti na mnoZstvi je nadfazena proudové regulaci
v piipad®é dobyvini materidlu s melym rypnym odporem. _

Prototypy regulétori, vyrobenych VZMA HMost, Jjsou obdobou popiso-
vanych reguldtort US. Jsou v provozu na rypadles KU 300 S dolu 5. kvid-
ten a rypadle K 1000/29 dolu Jan Sverma. 2ékladem obou reguldtord VZMA
je *izeni, tyristorovy usmérnoval, napédjeci buzeni dynama W-L v zdvis-
losti na velikosti proudu motoru kolesa. Daldi ¥idici velilinou regu-
létord miZe byt Gdaj pdsovych vah, Kromé jmenovanych rypadel bude re-
gulétor VZMA instalovén také na rypadle SRs 1500 dolu Merkur.

Reguldtor otode SPRO-O4~V5HU pracuje na stejném principu jako re=-
gulétory predeslé. Je instalovén na rypadle K 1000/23 dolu CSA.

Spolednym znakem uvedenych pdti reguldtori otole je: stejné prin-
cipi$lni PeSeni, pouZiti polovodidovych prvki, moZnost snadného pie=
chodu na rudni fizeni. Z hlediska tUdriby maji spoledny konstrukdni rys
v jednoduché,vyménitelnosﬁi jednotlivych dfl8 (obvykle celjch obvodid)
zapojenych na vysouvatelnych deskdch typu URS, REGIMAT &i Jjiného obdob-
ného provedeni. |

Zdvérem 1ze o viech zaFizenich Fici, 3%e umo¥nuji hospodérndjii
provoz rypadel, 2zaji3ténim rovnomdrného vykonu a p¥ispivaji tek i ke
snifeni namdhéni konstrukce a pohoni.

Zafizeni pro_vytvdfeni roviny pldné

€ O e . T e s e - - S

DodrZovéni poZadovaného sklonu a roviny pléné je jednim z ddleZi-
tych predpokladii efektivni t3iby. 2 dosavadnich zkuSenosti s rudnim
Fizenim stroje pfi tzv. planjrce vypljvd, Ze vyuZiti automatizace by v
tomto pFipadd nejen zrychlilo proces, ale hlavng zvysilo jeho ' ‘efekt
kvalitativné a omezilo tim ne nejmen¥i miru nﬁtnostlﬁouiiti pomocné me=

chanizace pro dodatedné zemmi préce p¥i Upravé pojezdové roviny.
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V soudasné dobd lze Fici, Ze zminéné piedpoklady se v praktické
realizaci v podstatd splnily. Bdhem poslednich dvou let byla na rypad-
lech instalovéna dvd zarizeni pro vytvareni roviny plénd pomoci auto-
matiky (AVP-0l). Vyrobcem je VZMA Most a prototypy jsou umistény v SHR
na rypadle SRs 1500/2 dolu Merkur a rypadle KU 300 S dolu 5. kvéten.
Zajizeni AVP-01 je v podstaté jednollelovym analogovym poéitaEem; pHi-
zplgobenjm pro plynulé vyhodnocovéni vjsky kolesa nad poZadovanou po-
jezdovou rovinou. Parametry pojezdové roviny nastavuje ridié rypadla
na panelu umisténém v jeho kabiné. PFi zajisfovini zvolenych parametrd
musi Fidid ruénim'ﬁizen{h zdvibhu dodrZovat béhem pracovni operace ns
planyrce pouze nulovou hodnotu zdvihové korekce. Zatizeni neni tedy
plnd automatizovéno, konednd fédze *izeni je rudni, ale vstupni velidi-
ny - podélny a priln§ sklon, thel natodeni horni stﬁvby, velikost vy-
suvu vyloZniku, velikost zdvihu kolesa, vysunuti teleskopu (KU 300 s)
- jsou automaticky snimény pomoci pFesnych potenciometrli (aripotl) ne-
bo melsynd a pPevéddny na elektrické signdly a reguldtorem vyhodnoco-
vény.Vysledné idaje ukazuji méFici pristroje ocejchované p¥imo v stup-

nich (pFidnj a podélnj sklon) a v centimetrech (vykové korekce zdvihu)

Regulétor je sestaven previind z polovodidovjch prvkid a Jjednotek
stavebnicového systéma URS. Toto FeSeni dévé zéruku dostateéné spoleh~
livosti a zaji%fuje snadnou vyménitelnost celkd v pFipadd poruchy.Peve
nost zai*izeni udévand vyrobcem * 4 om, byla potvrzena kontrolnim méfe-
nim, Sklonoméry a specidlni pFevodovky jsou vyrobkem VZMA, selsyny a
aripoty jsou b&inymi seriovymi vyrobiy. Podrotné Udaje o zatrizeni 1ze
zipkat p¥imo u vjrobce VZMA Most.

Analogo - programové Fizeni

Unilovské strojirny; n. p. vyvinuly a vyrobily a pouZily toto za-

. #izeni na svém rypa‘dldKU' 800/1 & m—s@/g: Zatizeni 22 jigtuje p™ t53-

.

Sk e s
‘"pradevaané Ghly éelnlch svahﬁ pHi souéaaném dodriovanl zvolené tlousi-
fky‘%ertikélni nebo horizontélni trisky, vodorovnou nebo libovolnd sklo-

- n&nou rovinu pléné pri soutasnénm dodriovani predepsané triskye.



Princip &innosti zafigenilspoaiié ve vyhodnocovéni okamfité polo-
hy stfedu kolesa ve zvolené souradnicové soustavé. Matematické vztaehy,
odvozené z geometrie rypadla a platici mezi vzdjemnymi pohyby a odpo-
vidajici zvolenému soutfadnicovému systému, Jsou vyjidFeny pomoci st i-
davého elektrického napéti.

Jednbduchi analogovy poiitad, sestrojeny specidlnd k tomuto Q5elu,
Fe8i zadané vztahy. Ke sniméni vatupnioh.édajﬁ © zdvihu, vysuve a oté-
Zeni je pouZito selsyni, které p?evédéji mechenické velidiny ns elekt-
rické napdti a 24roven obecnou souradnicovou soustavu na pravoihlou.
Po vyhodnoceni vstupnich hodnot (naméfenych a poZadovanych) ovlddé pe-
ditad vfstupnimi signdly tyristorové Fizené usmériovade v budicich ob-
vodech dynam W-L soustroji, kterd napdji stejnosmérné motory zdvihu,
vysuvu i otode. |

Zatizeni ovlddd ¥idi& rypadla tak, Ze provede nejdiive volbu ver-
tikdlni nebo horizontdlni t¥isky a nastavi pofadované parametry sklomd
roviny plénd i &elniho svahu na panelu analogové skiind, Ostatni ovld-
daci a signalizadni prvky programového #izeni Jséu unistény na Fidicim
panelu v kabind ridife. V pFipadds okam2ité potieby mﬁie Fidié provést
prepouti na rudni ovlddéni rypadla.

Konstrukéni uspofdddni jednotlivych obvodu zarizeni Jje provedeno
technikou plo3nych spojd na vyménitelnfch rédmedcich. -V maximélni miXe
Je pouZito polovodigovych souldstek. Uvedené FeSeni je zdrukou dosta-
tedné spolehlivosti i minimdlni poruchovosti. P¥esnost zatizeni Je vel~
mi dobréd., T#isku 1ze nastavit s presnosti + 2 cm a nepresnosti pofado-
vané roviny Jsou maximélne + 15 em.

Ogtatni doplitkové automatizaini prvky

Do této skupiny je moZné zafadit tak zvany univerzalni bezpednost-
ni sklonomér - GBS-I vyrébény VZMA Most. Je to pomocné zafizeni, umoi-
rujici #1di&i rypadla bezpeénd zjis¥ovat okam?itj sklon rypadla a pe=
dle Udajl provddst pfi rypéni potrebné korekce. Sklonomdr je urden pro
v3echny typy rypadel. Jeden z prvych sklonomdrd pracuje od roku 1970
na rypadle K 1000/29, Ne zakladé dobrych zkugenosti bude instalovédn &
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na dal¥i stroje.
'tho ¢innost spodivé v tom, ¥e indikuje sklon v podélném i pricuém

. sméru pomoci dvou kyvadel a udévé maximiln{ eklon v obecném sméru, Vj-
-chylka kyvadel je pPevéddne pomoci aripoti na elektrické nepdti, vede-

na do vyhodnocovacich obvodd a indikovéna na panelu u ¥idile pfimo ve
stupnich, Sklonomdru tohoto typu bylo také poulito jako snimale skloni
v jif popisovaném zatizeni pro vytvdFeni roviny pléand AVP-Ol.

Kromé indikace na stupniéi, Jo moZné nebezpedné sklony signalizovat
opticky, nebo je vyuZit pro blokovéni,

Dalsim automatizadnim prvkem je zarizeni pro signalizaci ucpéni
presypu. V provozu HDBS pracuje ndkolik radioizotopovych zai'izeni Tes-
1y Liberec. V pFipadé zmenfeni prichodnosti pfesypu dojde ke sniZeni
intenzity paprsku zéfide typu CXK na pfijima (GM trubice), trvé~li
sniZeni déle neZ je nastavend hodnoty (cca 1,5 s), zarizeni vypne pri-
vidéci pds. Poruchovost zarizeni je minimdlni, co% dokazuje témdF pé-
tilety spolehlivy provoz mna rypadlech K 1000, K 300,

V SHR probiheji zkoudky indikdtord typu MZU 002, MKD 103. Na dole
5. kvéten je krétkou dobu zkoufeno zaFizeni hlidajici pResyp zakladale
pomoci ultrazvuku, '

Na rypadlech typu KU 300 je instalovéna tak zvané poji3fovaci spoj-

. ka kolesa. Funkce této spojky Jje nésledujicis velikost krouticiho mo=-

mentu (Hk) Je piimo sniména z vychyleni pruZmé uchycéného_konce letmo
uloZené odprufené prevodové gkiind pohonu kolesa. P#i prekrodeni maxi-
médlniho dovoleného momentu Mk dojde k odpruZeni zdvésu s koncovy iypi-
na& pferudi buzeni elektromagnetické lamelové spojky, kterd je umisté-
na mezi pPevodovou skiini a elektromotorem. Soulasné se prerudi pFivod
proudu do motormi. Vivem pruZného uloZeni pirevodovky dojde k utlumeni
rézu v oblasti ¥ maxa k zastaveni kolesa ne malé brzdné dréze, King-
tickd energie dobihajiciho elektromotoru se v krouticim momentu kolesa
neprojevi. ' '

S Do vy&tu tak zvenmjch doplnkovych automatiza¥nich prvkd je nutné

zafadit také zarizeni na indikecl Zeleznjych piedméti v dopravovaném

- materidlu. VyFfeSeni tohoto problému mé dileZitj vyznam pro plynulou a

bezporuchovou dopravu, zejména pak pro ochranu gumovjch pdsii.V soudas—



né dobd byl ukon¥en vyvoj indikdtoru Jeleza ve VZiA; se zaFizenim se
prodddé ji ne rypadle SRes 1500 dolu Markur provosni szkoubky. Ha zdklads
Jedich visledkd bude rozhodnuto o realizaci zalfzeni pro pstatni rp-
padla.

Ne dole Merkur (K €00) Jjo. rmméi zkouden indikdtor ¥eleza, wyro-
benj pracowniky tohoto dolu, , '

Na zévdr pfehledu o automatizainich. zafizenich na rypadlech, kte-
ré ‘jsou dnes vyrdbdna UniZovskfmi strojirmami, VZMA Most a jinjmi pod-
niky lze #fci, Z%e také samotné doly instaluji rdsné vylepSeni provosu
rypadel, zkonstruované a vyrobend pracovniky technicikého rozvoje deld
(a1 Merkur, a8l A.Z. aj.).

Zévér a perspektivy daldiho vivoje

Pimto &ldnkem seznamujeme 3irsi vefsjnost se souSasnym stavem au~

tomatizace kolesovych rypadsl. Zamdfili jsme se hlavné na zdkladni in-
formace bez hlubsiho hodnoceni jednotlivych zafizeni al ui po strénce
konstrukéni nebo fuhkéni, &1 okonomické, Dommivéme se, Ze u'v,edené ida~
Je postadi k ziskdni pFehledu o stavu automatizace a ¥o budou i dosta-
telnym podkladem k projeveni zdjmu o realizaci i v ‘dal¥fch’ provozech
povrchovfch dold, Podrobndjsi informace lze malézt ve vjrobni dokumen~
taci, pripadnd v literature, jejiZ seznam uvéddime v pFiloze.

Zévirem se zminime je5td o perspektivdch vyufiti jednotlivfch sa-

fizeni.

errobce rypadel Unilovské stroj itny, 0. p. plénuje dodé.vky ncvjrch_

rypadel jiZ kompletnd s automgtiza®nim zefizenim, a to u rypadal typu
KU 300 s regulaci otole a u KU B0O s analogo-programovym Fizsnim. Rov-
nd% doddvky pojislovaci spojky kolesa jsou jif nedilnou soudésti wu
viech rypadel typu KU 300. V soudasné dob& se také FeSi mezi US a VIKC
dodévka automatizadniho zafizeni pro pro,jaktovane velkorypadlo K 10000
v rozsahu wtcmatj.ky KU 800, .

VZIMA Most by msl za ji3fovat vjrobu sklonomdrd reguldtord otode 1
zai‘izeni pro vytvéroni roviny plénd, hlavnd pro poufiti na stardich
typech rypadel v rémpi. mcionalizaca Jejich provozu, pripadnd i na fry-

n
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padlech typu KU 300.Pouziti’ hlidadl presypl v 3irZim mdF¥itku md vyznam
nejen pro provoz rypadsl, ale hlavnd u ddlkové pésové dopravy. Douféme,
£ podobné jako v HDBS bude radioizotopovich indikétor( \ispéiné pouZi-
véno i v SHR presto, £e dosavadni zkuSenosti s ovéfovacim provozem na
Velkodole Maxim Gorkij nejsou dosud UspéZné. Perspektivni je také po-
uZiti ultrazvukového &idla pro hlidéni presypu, které je zatim ve zku-
Sebnim provozu. ZkuSenosti z provozu indikédtoru Zeleza VZMA nejsou za-
tim zcela uspokojivé, ale po mezbytnjch Upravdch bude jisté i toto za-
Fizeni jednim z alleZitych prvkdl, zsbezpedujici bezporuchovy provoz.
Také prototyp indikédtoru Zeleza,sestrojeny pracovaiky technického roz-
voje dolu Merkur, se v provozu ng rypadle K 800 zatim pIlng osvéddil.
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momentu pohonu kolesa" (Zpréva TK/KOR/300) '



