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PrejiZdéni pohénécich stanic a pfechod pies zalomgné porubni fronty
XU 800

e o

Pro transport td%enjch bmot od rypadle KU 800 se v goufasné dobé
projektuje a pouZivd DPD o §iFfi 1600 mm. Pohdndci stanice s nébdhovim
dilem spolu s vratnou stanici tveri Gsek, na kterj je vylouleuo sypéni
t3%enfch hmot v délce 48 m = =z toho pohdnei stanice ca 42 m, vratnd
ca 8 3 (2 m se pFekrjva ji). Tento, z hlediska technologie dobjvini ne-
prizniv§ Gsek je nutmo roz3ifit o lseky po 10 mu vratné stanice o né-
bshového dilu, %o je maximélni hranice dojezdm pojezdné ndsypky takfe
celkovy Gaek DPD, na k.terf nelze sypat je ca 68 m, -

~fnel, kter§ spolu aviraji obé sskce pdsovjch dopravnikd je zpra-
vidla v rozmesi od %0° do 270°, zcele vy jime¥nd spolu sviraji i dhel
ostrf. Témito pPipady ‘3e viak nebudems zabfivat, vzhledem k jejich oje-
dindlosti. ,

Je z¥ejmé, %o problémy a omezujici podminky budou naristat se z-
vétdujicim ae‘ dhlem, kter§ spolu sviraji sekce dopravniki, Bade omezo-
véna maximédlni 1 minimdlni vzddlenost rypadla od pésovky, geometrické
par&metry Pezu 1 EiFim dobyvaného bloku.

Pohéndci stanici lze pak pPejet bud manévrovdnim rypadla a . jeho
Séatf{ (naklddacim viloZnikem), nsbo manévrovénim s pohdndci & vratnou
stanici nebo pomoci pé.sovél';o vozu. Prvni dva zpisoby Jjsou néro¥né tech-
nologicky, neni véak t*eba daliich investic v podobé péeového vozu.
S pasovym vozam bude sice prejifdéni jednodud8i, aviak vloZenim dalii-
ho prvku de technologického celku se prostoje p7{1i5 nesni¥i.

._I_.g;dnotlivé zpiisoby _pf‘ejiédén;[ _pohénéci stanice

Plgji¥déni manévrovénim rypadla

Tento zplsob spoZivé v takovém pohybu rypadla a Jeho tésti po pra-



covni ploding, pii kterém se piekondvé pohdndci stanice ani% dojde ke
sniZeni i k jinym zmdndm na dogivaném bloku. Nejvice omezujicim Zini-
telem jsou parametry kolesového a naklédaciho vjyloZniku, Z tohoto hle-
diska je zpracovéno obecné vymezeni maximélni a minimdlni vzddlenosti
osy postupu rypadla od pédsového dopravniku v zdvislosti na dobjvaném
bloku a thlu dopravnikovjch sekei. Jako prvni kriterium je viak nutno
vidy posuzovat, zda se 0sa postupu rypadla nachdzi v rozmezi maximélni
a miniméln{ vzddlenosti od pésového dopravniku.
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Tento zplsob bude pfipadat v Uvabu v piipadech, kdy sekce spolu
sviraji thel 0° - 270°, P#L vysSim Ghlu neni v moZnostech rypadla vy-
manévrovat ndsypku za vratnou stanici dal3i sekce.

Uaximdln{ vzddlenost osy postupu rypadlg od osy pésového doprav-'
niku je déna konstruked podédvaciho pdsu a naklédaciho vfloiniku a gini
ca 79 m (mimo KU 800/1). Tuto délku je moZné v3ak vyulit pouze pii Gh-
lech sekei do 1‘5005 vlivem odklénéni vretné stanice se pak délka zmen-
fu je. _

Rovn&% minimdlni vzddlenost osy postupu rypadla od osy pésového
dopravniku je d4na predeviim rozmdry naklédaciho vyloinilu, Jeji hod-
noty jsou pfehlednd uspo¥idiny v tabulce 1. Pozndmka “ob" mezi Uhly
240° = 270° znamené, e na mistd styku obou porubnich front vznilme o-
blouk (nikoliv vrchol), v ném% se sbihaji ob® ramena thlu,Tento oblouk
vBak nijak neovlivni technologii ani postup front, PFi urdovéni mini-
milni vzdélenosti jsme vychdzeli z nejmenéi moiné vzddlenosti paty sva-
hu od rypadla, kterd je ca 25 m. V pripadd, Ze by se tato vzddlenost
zvétiila - kolesovy vyloZnik se napi. bude vytdlet kolmo na botni avgh
- pak se minimélni vzddlenost rypadla od pésového dopravniku odpovida-
jicim zplaobem zmen3i.

; Tabulke 1

Ohel sekei dopravnikd max.vzddlenost (m) min, vzddlenost (m)
%" 79 30
120° s 56




- s

150° 79 60
160° : 75 60
170° 74 60
180° 74 60
190° 73 60
200° 73 60
210° 72 60
220° 72 60
230° i 60
240° 70 60 ob
250° 70 60 ob
260° 65 . 60 ob
270° 59 60 ob

Fa piiklad pfi vytd¥eni kolesového vyloZniku kolmo na boini sveh

‘se tato vzdélenost zmenZi o 2 - 10 m (podle dhlu bodniho svahu).

Ei#ka bloku je z4visld pledevdim na parametrech svahu a ty opét
na geomechanickjch vlastnostech zemin. Takto odvozenou 3iFku bloku je
v3ak nutno prekontrolovat jak s dosahovymi parametry rypadle tak s vy-
Ze uvedenjmi max. @ min. vzddlenostmi rypadla od pésového dopravaiku.

Dva vySkové Fezy

Tento pFipad bude mit. mnoho shodnych rysi s jednim vyskovim fezem.
Rozdil bude pouze v tom, %e je nutno uvefovat primét druhého vySkového
fezu vietnd pPedpoli nad i pod Fezem. WFa p¥. pfi vySce Fezu 10 m bude
tento priimdt Zinit cca 18 m. Nelze proto ani urfit jednoznalnd minimdl-
ni vzdilenost rypadla od pésového dopravnilu., PF vySce druhého tTezu
15 m je nutnd min, vzddlenost 55 m, pfi vf3ce 10 m pak 47 m a podobnd.
Ve srovnini s minimélnimi vzddlenostmi p#i jednom vySkovém Fezu vidime,
%s hodnoty v tabulce 1 jsou vyB581,8ili je existence dvou vjdkovjch Fe-
z8 neovlivni a budeme je tedy uvaovat i p#i dvou vjSkovjch Fezech (na
medi stability), nebot vychézeji z parametrd stroje. Pouze u %0° misi-
me vzit v tvahu hodnotu, ve které bude zakalkulovédn i primét druhéhe
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wydkového Tezu, nebol je vyssi zgei mi.nimé.lhi hodnota p#i jednom vyiko-

vém Fezu.

520dni x"gg

e B = o ay o Bz

U spodniho ‘ezu je situace o to sloZitdjsi, Ze urdeni vzdédlenosti
rypadla od pésového dopravniku a tim i jeho manévrovacich moZnosti se
vidy odrd¥{ v ¥ifce dobjvaného bloku. Maximélni vzdélenost je proto dé-
na nejen moZnostmi naklddaciho v§loZniku, ale i pracovnim thlem kole-
sového vilofniku a vrcholovym Ghlem kolesa.

Vzhledem k omezenému pracovanimu thlu kolesového vjloZniku (< 65°
od osy podé.va.ciho pésu) je nutno u spodniho Fezu, aby podévaci pds byl
bul v ose postupu rypadle mebo v poloze odvrécené od bodniho svahu.
NejmenZi vybo¥eni, které dovoluje vrcholovy ihel kolesa Je 60° mejvét-
5i vyboleni, které dovoluje dosah kolesového viloiniku je 65°.
dorovnj primét bofniho svahu zb§vd viseZ tedy 5°, které na konci Kole-
sového vilofnilku resultuji 3 - 4 m. Schéma price je naznaleno na obr.l.
Prejildét pohdndci stanici neni moiné, sviraji-1i sekce pésovych do=-
V rozmezi 160° - 270° piejifdéni mo¥né je.

pravniki thel %0° - 160°.
Yoximélni vzdélenost rypadla od pésového dopravniku je udéna v tab. 2.

Ha vo=

Tabulka 2 .
fhel T _
;"""i 170° | 180° | 190° | 200° | 210°| 220°| 230° | 240° | 250° | 260° | 270°
oprav- ]
nikd
Hax.
veait. | 66 | e | ss |l ea| 69| 0|l 0| N |||
m
( ) = S L......_,‘

Hinimdln{ vzddlenost neni moiné urdit, podobnd jako u dvou vjsko-

vjch ?‘ozﬁ;

metrech,ze kterfch bude odvozen jek primdt, tak i pFedpoli.
Pro vypolet predpoli byl pou¥it vzorec doc. ini. Rone&ného CSec. (uvede-
ny ve Sborniku praci VI, 1965) ve tvaru

nebo¥ ta bude zAviset na viSce spodniho Fezu a jeho para-




p=h (1~ cotegl, tgﬁ’%‘f‘f“’) tg ( ‘jf - ;P )
kde p (m) - délka destrukce koruny svahu za danjch podminek
h (m) - vyikae svahu
oc (%) - gklon svahu
P (%) - Ghel vnitfniho t¥eni

Protole neni dost dob¥e moiné pfedem urdit za jakych podminek do-
jde k eventudlnimu poruSeni svahu, uvalu je autor s mofnosti nejnepiiz-
nivé jiiho stevu, kterf Jje moino charakterizovat podminkou P =0. Tim
se pivodni vzoreo upravi na tvar

p=h (1 - cotgtc . tg __05(‘_.)

¥ takto ziskané velikosti predpoli je ji% cbsaZona urfitéd bezped-
nost (nehledd k bezpelnosti vlastuiho svahu), takie v deliim uvedujeme
pro konkrétni pfipad b = 10 m s hodnotami pPedpoli uvedenymi v tabulce
3 a 4. : , '
Doporudu jeme pi’*itoni v jednotlivych provoznich pfipadech zvdZit moZnost
pouziti vitsfho koeficientu bespednosti, jak je uvedeno ve upravé viau
- Technologis dobjvéni K 10 000 v Fezu, I. ¥4st (KU €00), 12/72.

Tsbulka 3
(plati pro ¥ =0, k =1,0)

vidka Femu__ 40° | 45° mggv uh;§° 60° | 6s° | 70°
6m 3,42 | 3,50 | 3,66 | 3,82 | 4,00 | 4,20 | 4,46
7a 3,99 | 4,00 | 4,26 | 4,46 | 4,66 | 4,9 | 5,20
8 m 4,56 | 4,68 | 4,88| 5,10 5,34 | 5,60 | 5,%
9m 15,13 | 5,26 | 5,48| 5,73 | 6,00 | 6,30 | 6,68
10 m 5,70 | 5,84 | 6,10| 6,36|.6,66 | 7,00 | 7,42
11 = 6,26 | 6,44 | 6,70| 7,00 | 7,34 | 7,66 | 816
12 m. 6,84 | 7,02 | 7,32| 7,64 | 8,00 | 8,40 | 8,%
13 m ; 7,40 | 7,60 | 7,92 | 8,28 | 8,66 | 9,10 | 9,64




N
14 m 7,98 | 8,18 | 8,54| 8,92 9,34 9,80| 10,38
15 m 8,54 | 8,78 | 9,16 9,56 10,00 | 10,50} 11,00
) Tabulka 4
(plati prb‘P=O, k =1,3)
vahovy thel
viske Yezu_____ 40° | _45° 500 | 55°_ | 60° 65° | 707 |
6 m 4,44 | 4,56 | 4,76 | 4,97 | 5,20 5,46| 5,97
7m 5,08| 5,32 | 5,55| 5,80 | 6,07 .| 6,37| 6,75
8 m 5,93| 6,08 | 6,34 | 6,62 | 6,93 7,28] T,7
9m 6,66| 6,85 | 7,13| T,45| 7,80 8,80| 8,68
10 m 7,41| 7,69 | 7,93| 8,28| 8,67 9,10 9,65
11 m 8,14| 8,36 | 8,72 9,11| 9,53 | 10,01 10,61
12 m 8,89| 8,97 | 9,52| 9,% |10,40 | 10,92 11,59
13 m 9,63| 9,88 | 10,30 [10,56 11,27 | 11,83} 12,54
14 m 10,57 | 10,64 | 11,10 | 11,60 | 12,13 | 12,47] 13,50
15 m 11,11 | 11,40 | 11,89 | 12,42 | 13,00 | 13,65| 14,47

k = koeficient bezpsénosti

Wgjmensi nutnd vzdélenost osy rypadla od pésového dopravaiku . se
redukované délky naklddeciho vjloiniku
giFky podpdrného vozu

pak Sklé»déa Z3 s
2o
3o

4.

5

6.

predpoli

primétu svahu do roviny
vzdélenosti mezi paicu svahu a rypadlsm (zdvisi na
nutném natodeni kolesového viloiniku)'
polovi¥ni 3ifky rypadle '

Craficky jsou jednotlivé Zésti zndzornény na obr. 2.
Po stanoveni maximélni e minimdlni vzddlenosti volime postaveni

rypadla v jejich rozmezi tak,

abychom docilili potFebnou 3irku bloku.

Je-1i rozdfl tdchto vzddlenosti zépornj neni moino pouhjm manévrovénim
rypadla pohénéci stanici prekonat.



pFixlads viikas Fewu h = 15 m, svahovy thel OC = 45°
1 - 7

ad 2 - 8 =m

ad 3 - 9 m(k=1,0)

ad 4 -15 nm

ad 5 =12 =
6 m

- ad - 14

ad’

B

a
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Po arovnéni s tabulkou 2 vyplivé, %e Fez o téchto parametrech Je moino
t43it p¥i vhlech gsekeli od 1?09, samoz¥e jmd pro piipad, to poddvaci pés
jo v ose postupu, | ' .

Druhf mo¥ny spiscb téIby gpoduihe Fezu je pracovat s podévacim pé-
sem v poloze odvrécend od bo&niho. svebu (obr. 3). Poloha s poﬂﬂvuﬁm
péaen piivrécenym k boinimu svahu neni mo#né, nebot v tom pﬁpﬁélﬁé‘-
1ze dotdlet kelesov§ v§lofmik na nuiny Ghel 60° (rozseh ot&‘.m;i Les®
od osy podévaciho pdsu dovoluje dotideni pouze ns 406, cof keliduje
s vrcholovym dhlem kolessa). hax. vzdélsnost rypadla od dopravaiku Ve
avé gbgolutni hodnoté je déne éélkou aaklédacino vi'loin;.{bx' (v poleze
kolmé k pésové dopravd), redukovanou cosinem jeho sklonu (ca 1 =2 m).
¥avic jo nutno odelist ce 5 mycof je vzdédlenost vzn‘.ikl_ﬁ odvrécenou po-
1ohou podévaciho pésuo. ibgolutni hodnota nejdeldi vzdilenosﬁi'éini to—
ay ca 67 m. Tato hodnota je dosafitelnd pfi dhlech 170° - 270°, které
jsou avirdny ssiccemi dopravaikii. V rozmszi 170° - 220° je nutné p¥i-
stoupit k manipulaci s poddvecim pésem & pohéndci stanici pPekondvat
] podé.};acim pdaen i)f'eloien;;'m do sméru postupu rypadlso

Minimdélni vzdélenost se bude skléddat ze stejnych slofek jako u
zpsobu pFedchozihe (obre 2)o 2o srovaéni max. a min, vzdélenogti ném
opdt vyplynou mofnosti dobfvéni pro dany thel sekei dopravaikd,

Piajifdéni zs pomoci manévrovéni s pohénéci stanici

I kdy? v dosavadni praxi peni tente zplsob zndm, uvddime ho zde



pro pFipad, kay rypedlo je situovéno v blizkesti pésového dopravaiku a
ns.kléda,ci vyloinik se nevejds mezi bosni svah a sekcl dopravaiku, Ob-
2v1d5ts ektudlnd se mife tento piipad objevit pFi t&%bd dvou vySkevjch
fezle Ny

~ Princip gpodivé v rozpojeni styku pohéndel a vratné stanice a 0d-
sunuti ka?dé této Idsti po oblouku e poloméru 100 = 150 m na vzdéle-
nogt 10 - 25 m. Po projeti mklédadim v}"ibinikdm na dalsi s'okoi ‘80 Oba
konce sekci opét presunou zpdt. Predpoklédéme zde idpravu kole jového
rojtu pohéndci stenice (nutnosgt pfesumu V oblouku) a dobu celé operace
ca 3 - 5 hodin, ' '

gg_o_ﬂidéni pomoci pdsového yvozu

_P#i tomto zpisobu prejiZddni pohdndcich stanic pevanikaji techno-
logické problémy. Hanipulsini lasy se p¥1is nezvétii, pouze u spodni~
ho Zszu je nutno pamatovat na pHtifeni svabu phaovim vesem a podle to-
ho dimensovat pFedpoli; Jake ainiméloi hodnoty keeficientn bezpednosti

-doporﬁéujm v tomto pFipadd 1,3. .
Jako pFiklad splikace uvédime technické Feleni konkrétnich situa-
ciy _ktaré veniknou na Velkodole Maxim Gorki] v 1etech 1974 - 75, a ta3

a) spodni Fez h =10 m, X = 45°, Ghel sekoi 220°, pFejiZdéni rypadle
proti a ve sméru dopravy td¥iva :

b) vyEkovy Fez h =25 m, o€ = 55°, Ghel sekei 220°, pPejifdéni rypad-
la profi a ve sméru dopravy téiiva.

Spodni fes - postup rypadla proti smdru dopravy téZive

B obr. 4 je vykreslem positup rypsdla KU 800 p¥i prejifasni pohd~
agei stanice 5. 1600 mm. Zéicladni poloha rypadla 1 - I jo déna dossho-
vili parsmetry kolesového i naklédaciho viloZaiku, Vahledem k omezené-
o pg@oﬁnw $ilu kolesového viloiniku (= §5° od osy podévacihc pésu)
Jo nsjvhodnd &1 pracovat v poloze s cdvriscenfm podévacim pésen od bod-
nfho svahi. Pro sachovéni boa‘pgéného pledpoli jame stanovili max. Za-
birku ea 3,5 m (obr. 5).



Pro sniZeni padove vyBky u naklédaciho viloimiku na pésovy doprav-
pik je podpérm§ viz v krajni poloze 2, to js s meximdlnd rozev fenymi.
podpéremi (obr. 5). Poloha znaiend 2 = II je déna dosshem kolesovéhe
viloiniku u deiniho svahu v pravé ddstl dobivaného bloku. 2de se cely
atroj natoéi o ca 20° (poloha 2 = IIT)« V povém smdru postupuje rypad-
1o do 3 = IV. Dal3imu postupu bréni dosah nsklédecibe vilefniku. V bo-
45 3 dojde tedy k prestavéni poddvacihe pésu o 25° s to anamend do osy
postupu rypadla (polohu 3 - ¥). Po daldim postupu do 4 - VI se rypadle
patoli opét o ca 20° (poloha 4 - VII). V tomto bodd lze jif pFajet pe-
héndei stanici., fsek, kds lze tento Ukoen provést {bez daliiho msnévro-
véni stroje), je z bodu 4 do bodu A, %o je ca B um, PPsjeti se provsde
maximélnim zvednutim podpdr podpdrného vozu & fransportem podpérného
vozu podél pohéndei = vratnd stanlee. PP pPekendvéni ne jvyssich bodd
pohéndoi stanice {asi +8 m) musi spoani okraj nisypky naklddaecifhe vy-
loaniku (asi +7,5 m) proehézet mime plochu yyznadenou na pohdn¥ei sta—
nici na obr, 4 Srafovdninm, ‘

A Po prejeti asi 100 m podpérnym vozem o ustavenim ndsypky ned do-
pmvn;k (poloba 4 - VIII) pokraduje rypadlo v $8%b$ a naklédd 3i% na
DOVOR sekel do bodu 5 = IX. 2Zde dojde jiZ jen k prestavéni podé:va,ciha
pasu do plvodni polohy {tJj. e 25° oévracauého od bodniho svaklu) = po-
loba 5 = X.-

Jadnotlivé postaveni ryps.dla Jjeou kritické 3ili je maximé.lné vy~
ufito dosghovjch parametrli, v naSem pitipadd uvafujeme s rypadiem typu
KJ B0O/3, kde .dé1ka naklddaciho vjleiniku ¥ini 73,6 m. '

Shrausi 9@3@; laci

1. ¥atoleni stroje o ca 20° (postaveni rypadle v bodé 2)

2, Preledeni poddvaciho pdsu (bod 3)

3, Natodeni strojs o eo.ZOO (bod 4)

4. Meximilal zdvib kence vjloiniku pomoci podpdr a pFejeti (bod 4)
5. Ustaveni ndsypky nad dopravnik (bod 4)

6. Vréceni podévaciho pdsu do pivodni polehy (bod 5).
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‘Bpodni ¥ez — postup rygadhi'n sméru dopravy té¥iva

. Obdobné jako v pfedchdzejicim teBeni je ma obr. 5 vykresleu po-
stup rypedla pii prejiZddni pohdngci stanice, poetupwjg—li rypadlo
obré.cenym smdrem. V zékladni poloze 1 - I $8%i rypadlo normdlné aZ do
polohy 2 - II, Prelofenim poddvacihe pésu vanikns poloha. 2 - III a po-
stupuje do 3 - IV, ¥ bodd 3 me rypadlo natodi asi o 40° do nového a
jii definitiwniho smdru (poloka 3 - V). Po krdtkém postupu do bodu 4
(poloha 4 - VI) dojde k pPejeti pohéaécl atanice stejnjm zpiscbem jako
v FeSeni predchézejicim = zdvihem konce naklédaciho vilolniku a jeho
transportem. K pFetoleni mile dojit § ndkolik metrd za bodea 4, niko-
liv viak pFed nim, Vychdzeli jsme ze vzddlenosti osy podpérnéhe vozn
6d bodu otéZeni. Zachovat bespelny prijesdmi profil kolem pohénéci atg—
niée @ nezmenSit pi tom bezpelnd predpoli pém dévé dosti omezeny pro-
stor pro urdovéni bodu otdZeni. Hutne sd&nznit, %e na%i saghou bylo
nalézt PFeleni omezujici msnipulace s rypadlw a8 noéméi miru.Po pie-
toteni (poloha 4 - VII) se podévaci pds vréti do polohy 4 - VIII a tim
celé operace pisjifdéni konii.

Shrauti menupilaci

s e 5 ey 5%y o 2 > U

1. Prelofeni podévaciho pésw (bod 2)

2. Fatodeni stroje o 40° (bod 3)

3. Max. zdvih konce viloiniku a pFejeti (bod 4)

4. Ustaveni hésypky nad dopravaik (bod 4)

5. Vréceni podévacfho pisu de plvodni polehy (bod 4)

Vi3kovy ez ~ postup rypadla proti smbru dopravy téiiva

Obr. 6 gnézorhuje postup rypadla, kdy pedvozek rypadia a pésovy
dopravaik jsou na stejuém pracovaim horizontu.

Polohs podévaciho péau (poloha 1 - I} Je opdt v posteveni odvré~
ceném od botniho svehu (koles. vilo#nik se miifs dotdfet kolme na bolni
sveh). U pololy 2 - IT zaffné viestni pFejiiadni. Omesujici faktory
(dosah kolesového a msklédacihe vilodniku), kterd uddvejl polohy jed-
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notlivfeh boad manipulaci, zlstédvaji stejné Jako v predchézejicich pii-
padech u spodniho Fezu., Prigtupuje k nim problém té%eni pravé spodni
Y4sti Selnihe svahu - pFibliZné zalkresleni ploshy, kterou by rypadle
normélni technologii neodtd%ile je ma obr. & vyunaleno Srafovénim, P¥i
£53bd tbto Séati bloku bude muset rypadlo Sdstelné pozmdnit techmolo-
gii dobyvéni & vidy po dokomdeni ne,japodhé,jéi lévky si v predstihu po-
zoci visuvu odtdiit materidl z pFedmStné plochy. Praktickeé eliminovéni
tohoto problému by se doséhlo phesnym kopirovénim gpodni hrany pravého
okraje bloku, %zn. pojiZdaét rypedlem v oblasti bodu 2 obloukem, nebo
pPelofenim podévaciho pésu do csy postupu. Zvldits druhd moZnost Je
znaind nevyhodnd vzhledem k nesnadnosti vytvéfeni g tvarovéni svahu na
thel 55°

Po natofeni rypadia {poloha 2 - III) postupuje stroj do poloby 3 -
- IV. Novjm natoenim vznikd polohs 3 = V @ postupem poloha 4 - VI,
Bod 4, jako bod otélent, bude muset byt dosti presnd dedrien. Je urien
v prostoru visedi kruinic opsanjch z kra jnich poloh na vratné s pohéd-
ndci stanici s omezan paramstry podpérného vozu, resp. jeho minimélni
vzdé.lénosti od bodu otddeni, Z krajni polohy-4 - VI pPejede opét po<i~
pdrny viz s max. sevienymi podpSrsmi do poloby 4 = VII. Begativaimu je-
vu pii sypéni proti toku zeminy (nap¥. pii postavenfrypadla 4 - VII)
se 1ze vyhmout vhodnjm natolenim t¥idilné vysypky.

Shrout{ manipulaci

1. Hatodeni stroje o ca 20° (bod 2)

2. Dal¥i natodeni o ca 20° (b4d 3)

3. Max. zdvih konce vjlofniku a pFejeti (bod 4)
4. Ustaveni ndsypky nad dopravnik (bed 4)

Vidkovj Fez - postup rypadls ve sméru dopravy tSZive

Na daldim obrdzku 7 je PeSeno prejiZdéni pohéméci stanice v epal-
ném gm¥ru. Rypadlo postupuje z polohy 1 - I do 2 = II, Natodenim stro-
jo v bodd 2 vaniké poloha 2 - 1II, pietolenim nad pohdndei stanici pak
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2 - IV, po postnpu do bodu 3 "(polehg 3 = V) se rypadlo natodi o dal~
5ich ca 20° s Zaujue polohu 3 - a2 tim mipula.ce spogené a sPejifaé-
nim pohdndci stanice konli.

Zdlrazhujems znovu nutnost dostl prosného dodrieni bodu otaleni.
V praxi se vytjleni jednotlivjch bodt otéteni provede pravddpodobnd mé-
Fickymi metodami.

Shrouti ma.nigulaci

1. BatoSen{ stroje 0 ca 20° (bed 2)

2. Max. zdvik konce vjloiniku a pfejeti (bod 2)
3. Hastaveni mésypky mad dopravmik (bod 2)
4. Matodeni stroje o dalBich ca 20° (vod 3)

Basovf a vjkomovy rezbor

Fa zéklad$ vjpoltu, provozaino mstoni s kenzultaci s pracovniky
Velkolomu Maxim Gorkij byly pro sdklagdni epsrzce pi‘ejiidenl pehénéeich
gtanic zvoleny nésledujici hodnoty manipulsdnich Sasf:

v

1. HatoZeni stroje o ca 20° - 20

2, Prelofeni podévaciho péau (o 25%) 15 = 207 :
3. Max. zdvih konce vjloniku 20”- 25°

4. Primérné rychlost péjezdu podpérného voszu 1,5 m/min

5. Ustaveni nésypky nad dopravnik 10

Pro pemocné operace
6. Odpojeni el. kabeld od pojezdné na.sypk;y 30
%

o " 7

?

v

7. Piipeojeni

U fefSenjch piipadd pak soudet manipulanich tast souvisejicich s
preji%dénim pchdundcich atanic je:

2) pro spodni rez ca 300”
b) pro vydkovj Fez o 2407
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Vykon ov‘:w;: _rosbor

V§konnost rypsdls 3= nodinu dobjvacihc Zasu, Ve kterém jsou 2apo~
#itény manipulaiai Zesy Je déne vetahen

q = QB - K (° rostl/h)

rde Qb (m} rostl/h) ~ vfkomnost rypadla sa hodinu sistého fasu rfpéni
ko~ xosficient vyuliti vikonnosti rypadle

1 o Lo .
hoduota kosfieientu k= et s e ke =g~ = PONOT menipuladnich

1 & mpm—= ; tasd k rfpacim

Guiujm-li vjkeanost rypadie za hodinu &istébo fasu ripéni
Qh = 3000 u rostl/h plat:. hodnoty uvadané v tebulce 53

| spodaf ¥es 1§ Bkovi Fos
proti [ve saern proti Yo BEOTU
amdru |depravy | sméru dopravy

| _ dopravy dopravy ul
Koeficient vyuliti normilni tefeb
vjkonnosti rypedia podminky 0,73 0,75
k .
5 phejildéni po-
hbécich sta~- 0’49 0’45 0.@ 0.65
: nic :
vikammnt rypgdia normélni t&Eeb
zo hoé? dob§vs podminky ! 2 190 2 250
Zasu reatl/h prejitdint po- A I
néedcich sta- 1470 1350 2040 1980
nie ;

Golkové doba prejiladni pondndel

| stanice_(hod.) 16,0 12,0 | 36,0 23,0

Zévér
Z jednotlivjch gpiachbd pfejiidéai pobAndcich stanic ‘u zalomsnjch
porubnich froat rypadla KU 800 jswme ne justsi pozornost vimovall spise-

‘bu pirejiZdsni s manipulaci rypasdle a jebo 3ésti. Za pFiklad aplikace
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byla vybrdna situace s nejméné priznivim napojenim dopravnikovjch mek-
of uvafovenjch v budoucich letech na ViG. :

Je dokéxzdng moinost prejifddni pomoci ramen podpérného vozu a jek
‘je ns konkrétnich piipadech demonstrovind dojde ke snifeni vykennosti
rypadla ve srovnéni s pormélnimi tdfebnimi podminkami u spedmiho Fezu
ca © 35 %, u vydkového ca o 10 X. PPe jiZdéni pohdnécich atanic se Jevi
jako velmi nérodné operace, jak z hlediska velikesti ma.nipul‘s,cnlch Sa~
5%, tek z hlediska technologické kéznd.

Sshraouti

PPejiidéni pohéndcich stanic a pFechod pfes zalomené porubni froam-
ty KU 800

81ldnek se zabfvi problemtikou prejifdéni pohémécich a vrainyeh
stanic rypadlem KU 800, Pozornost byla zamdFena ma piejiZddni pomoci
manédvrovéini rypadls e byla na konkrétnich pripadech pro Vil v budou-
cich letech teoreticky jsji moinoet dokézéna. Déle byl proveden erisn-
tadni Zasovy a vikonovy rozbor této operace.

PespMe

PaGora sxckeBaTopa KY800 mpu NpoXone MuMO IIPUBORHHEX
X OGBOINHHX CTaBUMi MarucTaibHOIC xoHBefiepa, NOMENAeMHX
OGHKHOBE@HHO B MecTax uermuba sKCKaBaTOPHOro dponTa paboT

B craThe OCBem@eTcf npofieMaTuKa CBE3aHHAK C OpPeoAo—
JeBaHueM, Np¥ paboTe B2KCEABaATOPA KYy-800, y4acTKOB HAXOXA-=
mMXcH BpoBefb C NPMBONHEMM ®BT. 06BORHHEMN cwanuuumu'npou
xozsmero mapaxexbHo PpoHTy padoT MArucTPaJbHOrO KoHBeliepe.
Oco60e BHUMAHME yHAeJeHO 8BTOPOM paapalboTke nexecoo6pasHoi
MeTOZMKY MAHEeBPOBHX nBuxeHu# ®KCKapaTopa, HEOOXONMMHX IAS
UpeonONeHNUS BTUX YHACTKOB,. [IpejjomenHas MeTOZuKS, C yene-
XOM ucnpoGoBaBmascs H& NPaKTUKEe, HOABEpraachk nononuuwoaa-
HOMY TEOpPeTHUECKOMY oGocroBarRun n OHA8 npnaaaua peKOMEH~
xyemofi axa BHeppeHms, B GyayweM, H& KDYHNHOM Kapbepe MM.
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Obr. 41 Spodni i’-ez'— postup rypadla proti sméru dopravy t6Ziva
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Uor. 63 VySkovy Yez = postup rypadla proti sﬂff“ dopravy tdZiva
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Obr. Ts Vyskevj #ez - postup rypadla ve smdru dopravy téfiva



