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Novy pohon pro kolesova rypadla a dalkovou pasovou
dopravu

Neuer Antrieb fiir Schaufelradbagger und
Gurtbandf6rderung

Der Artikel beschreibt neue modemne in
unseren Bedingungen einsetzbare Antriebe,
z. B. fiir Schaufelrad- oder Forderband-
antrieb. In der Einleitung ist angefiihrt, aus
welchen Griinden begannen wir in VUHU
a.s., sich mit der Problematik neuer
Anntriebe zu beschiftigen. In den
Nachbarstaaten werden diese Antriebe fiir
die in der Einleitung angegebenen
Technologie ldufig genutzt. Im 2. Kapitel
ist den gegenwirtigen Stand des
Schaufelradantriebes der in
Nordbshmischem Braunkohlenrevier
eingesetzten GroBgeridte dargestellt. Der 3.
Kapitel zeigt schon einen modernen,
langsam laufenden Antrieb mit einem vom
Zyklokonvertor  gespeistem  Synchron-
elektromotor, dessen Dokumentation wurde
in VUHU in 1999 — 2002 erarbeitet. Ein
konkretes Projekt dieses Antriebes fiir
Schaufelradbagger KU 800 ist im Kapitel 4
angefiihrt. Weil dieser Antrieb hdoheres
Gewicht hat sowie auch die Kosten hoher
sind, wurde dieser Antrieb fiir keine
Technologieanlage realisiert. In VUHU a.s.
beschéftigten wir uns mit dieser
Problematik weiter und im Kapitel 5 ist ein
weiterer neuer Typ des langsam laufenden
Gerdtes des direkten Antriebs sog.
geschalteten Reluktanzelektromotors,
dessen Vorteile zum Schluss dieses
Kapitels genannt sind. Im 6. Kapitel wird
begriindet, warum dieser Antrieb auf dem
Schaufelradbagger TC 1 KU 300
einzusetzen ist. In der Anlage ist eine Liste
einschl. Standortes aller Bagger Typ KU
300 im Nordbshmischen Revier angefiihrt.

New drive for bucket wheel excavators and
distant belt-conveyor transportation

The article describes new modern drives
usable under our conditions, e.g. for driving
a wheel or belt conveyor. In the article
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introduction, there are described reasons
leading us in VUHU as. to start dealing
with the problems of new drives. In
surrounding countries, these drives have
been already commonly used, e.g. for
technologies presented in the introduction.
In the Chapter 2, there is described an
existing condition of a wheel drive of big-
scale machines used by mining companies
in the North-Bohemian Mining District.
The third chapter describes a modern, slow-
running drive with a synchronous electro-
motor supplied from a cyclo-convertor, the
documentation of which was compiled in
VUHU as. within the years 1999-2002.
A detailed and specific project of this drive
for the KU 800 excavators presented in the
Chapter 4. For the reason of increased
weight of this drive and higher costs, we
continued dealing with these problems and
in the Chapter 5, there is further presented a
new type of a slow-running machine with a
direct drive, so-called switched reluctant
electro-motor, the benefits of which are
presented at the end of this chapter. In the
Chapter 6, there is justified the use of this
drive for a bucket wheel excavator of TC 1
KU 300. In the attachment, there is
presented a list and location of use of all
excavators of the KU 300 type in the North-
Bohemian Mining District.

HoBplii IPHBO/1 UL POTOPHBIX 3KCKABATOPOB
U MAarucTpanbHOro KOHBEHEPHOIQ
aHCTIopTa
ABTOpPBI  CTaTbH  ONMCHIBAIOT  HOBBHIE,
COBPEMEHHBIE IIPMBOJABI UCIIOJIB3YEMBIE B
YCIIOBHAX 9eNICKUX OYpOYTOJIbHBIX
paspe3oB — HalmpuMmep [UIS JBMDKCHHS
POTOPHOrO  KOJIeCa  3KCKaBaTopa  HIIH
JIEHTOYHOro  KoHBeHepa.  [lpuBomstcs
NPpUYMHBL, NI09eMy HMHCTUTYT BYIY Hagan
3aHMMATHCA npo6eMaTHKOM HOBBIX
MIPUBOIOB, KOTOpBIE B COCETHUX
rocyjapcreax yxXe€ [UIS Takux Leje
HOPMA@JBHO  HCHONB3YIOTCI. B rmase 2



ONMCHIBAETCH  AKTyaJlbHOE  COCTOSIHUE
NpUBOJA pOTOpa KPYIHBIX JKCKaBaTOPOB,

paboTarommx B Cesepouenickom
OypoyrombHoM  Gacceifme. [nasa 3
NPHHOCUT  ONMCaHWE  COBPEMEHHOIO

NPUBOJA MEJIEHHOTO XOJa ¢ CHHXPOHHBIM
3NIEKTPOABUraTe/ieM, IMTAaHHE KOTOPOro
obecrieynBaer IIMKJIOKOHBEHTOP
(moxymeHnTaLms Obu1a pa3spaboraHa
uHctutyrom BYTY B 1999 — 2002 rr.).
KoHkpeTHBI#i NpoOeKT 3TOro NpHBOAa I
POTOPHOTO 9KCKaBaTopa KV-800
npuBoautcs B riiase 4. [Ipoext He ObLI
OCYLIECTBJIEH  HAa  MpPaKTUKE  M3-3a
3HA4YUTEHHOIO BeCa INPHMBOAA M BBICOKHX
pacxoaoB, oaHako uHCTHTYT BVYIY
IIPOAOIDKATL 3aHUMaThCs JIlaHHOM
npobnematukoil. B rimase 5 rosopurcs o
HOBOM THIIE MEXaHM3Ma MELIEHHOTO XO0Aia
U1 OpAMOro  IpHBOA4, Tak  Has.
KOMMYTHPOBaHHOTO PETyKTallMOHHOTO
3JIEKTPOABUIATEN, NIpUEMYIIECTBA
KOTOPOTO TNpPHUBOJATCS B 3aKIIOYECHHH
rnaBel. B rmaBe 6 maercs oGocHOBaHME
TIPYMEHEHUS JaHHOTO THINA NPHUBOAA LA
poropHoro 3kckaBaropa KV-300 (TK 1).
[IpunoskeHue craTby NPEACTaBIAET CIIMCOK
H MecTo paboThl Bcex 3KckaBaTopoB KY-
300 B CeepouenickoM OypOyroabHOM
Gacceiine.

Novy pohon pro kolesovda rypadla a
dalkovou pdsovou dopravu

1. Uvod

Zpravodaj Hnédé uhli 4/2002

Clanek popisuje nové moderni pohony
pouZitelné v naSich podminkach napf. pro
pohon kolesa nebo pésového dopravniku.
Viuvodu ¢&lanku je popsano z jakého
divodu jsme se ve VUHU as. zadali
problematikou novych pohoni zabyvat.
V okolnich statech se tyto pohony jiz b&Zng
vyuzivaji napf. pro technologie uvedené v
Gvodu. Ve 2. kapitole je popsan stavajici
stav pohonu kolesa velkostroji
pouzivanych  té€Zebnimi  spole¢nostmi
v severoCeském hn&douhelném reviru. Treti
kapitola jiZz popisuje moderni, pomalubézny
pohon se synchronnim elektromotorem
napajenym z cyklokonvertoru, jehoz
dokumentace byla ve VUHU a. s.
zpracovana v letech 1999-2002. Konkrétni
projekt tohoto pohonu na rypadlo KU 800
je uveden v kapitole 4. Z divodu zvy3ené
hmotnosti tohoto pohonu a vy$3ich nakladi
viak nebyl tento pohon realizovén na Z4dné
technologii. Ve VUHU a.s. jsme se viak
touto  problematikou zabyvali  déle
avkapitole 5 je wuveden novy typ
pomalub&zného stroje pfimého pohonu tzv.
spinaného reluktanéniho elektromotoru,
jehoZz ptinosy jsou uvedeny v zavéru této
kapitoly. V 6. kapitole je zdivodnéno proc¢
pouZit tento pohon na kolesové rypadlo TC
1 KU 300. V ptiloze je uveden seznam a
misto nasazeni viech rypadel typu KU 300
v severofeském hnédouhelném reviru.

Pfi feSeni projektu ,,Centrum Spi¢kovych technologii pro hnédouhelné hornictvi¢

v letech 1999 — 2002 pro MPO CR byl mimo jiné Ffefen novy dobyvaci orgén
kolesového rypadla KU 800. V ramci feSeni tohoto projektu byl zpracovén netradiéni
projekt pfimého pohonu kolesa vicepdlovym pomalub&Znym synchronnim
elektromotorem a pfimym meéni¢em kmito¢tu cyklokonvertorem.

V soucasné dobé se ve viech vyspé&lych zemich prosazuji stfidavé regulalni
pohony, které predstavuji perspektivni smér ve vyvoji elektrickych reguladnich pohonti
v souvislosti se zna¢nymi Gsporami elektrické energie a snizenim nakladi na ddrzbu.
Stiidavé regulatni pohony vyZaduji ndro¢né fizeni, které jiz dnes lze realizovat
s vyuZitim modernich fidicich systémi.

Mezi perspektivni metody fizeni stfidavych pohonli patfi mimo jiné tzv.
vektorové fizeni sadaptaci parametri regulované soustavy. V soulasnosti jsou

pfedmétem z4jmu mnoha pfednich zahrani¢nich vyzkumnych pracovist’ riizné varianty
vektorového fizeni, které se predev3im lidi ve vyhodnoceni tzv. orientujicich veli¢in,
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v adaptaci parametri regulované soustavy statorovych proudi a ve zpilsobu
vyhodnoceni rychlosti otd¢eni rotoru riiznych typti indukénich elektromotord.

Nové feSeni pohonu kolesa, tzv. pfimy pohon, piedstavuje nahrazeni
dosavadniho  b&Zného  pohonu, tvofeného  asynchronnimi  elektromotory
a kombinovanou pfevodovou skiini, pfimym pohonem, sestavenym ze silnoproudé
elektroniky (cyklokonvertoru) a synchronniho pomalubé&zného stroje bez ptrevodovky.
Takové pfimé pohony se jiz s Gsp&chem pouZzivaji v oceléfském primyslu a valcovnéch,
jakoZz i pfi dobyvani kamenného uhli (dobyvaci zafizeni) a pfi Upravé rud (prstencové
elektromotory). Rovnéz nékteré zahrani¢ni téZebni spole¢nosti vyuzivaji ,,pfimy pohon*
pro pohon turasu kore¢kovych rypadel. Vyhody tohoto typu pohonu na koretkovych
rypadlech jsou znaéné a nesporné.

Realizace tohoto typu pohonu piedstavuje zcela odlinou koncepci neZ jsou
doposud vyuZivané pohony na velkostrojich tohoto typu v hn&douhelnych revirech
nejen u nas, ale i v zahraniéi.

Procesem mezi zeminou a dobyvacim orgdnem se u¢inek mechanické sily
projevuje jako vysledek setrva¢né sily a zplisobuje zvySené opotiebeni dobyvaciho
orgdnu a jeho nosné konstrukce. Uginky téchto sil nemohou byt jiz déle redukovany
pomoci mechanickych feSeni. Jako feSeni se v tomto pfipad€ nabizi pouziti pfimého
pohonu, ktery lze déle optimalizovat tak, aby se na zdklad¢ technické specifikace
parametri ¥idictho systému a praktickych zkoudek mohlo zjistit a sniZit mechanické
opotfebeni strojnich souddsti (dobyvacich orgént, pfevodovek, hfideli), kterych se to
tyka.

2. Popis stavajiciho stavu pohonu kolesa

V soucasné dobé jsou pro pohon kolesa nejCastéji vyuZivany vysokonapé&tové
krouzkové asynchronni elektromotory, vétS§inou 6-pélové nebo 4-pélové, se
synchronnimi ot4¢kami 1000 nebo 1500 ot.min™ . Pfevod po&tu otatek do pomala na
jmenovity pocet otdcek kolesa je realizovdn pomoci pfevodovek. Pro nutné opravy
pohon je zbyte¢né& sloZity a naro&ny na udrZzbu. Rozbé&h kolesa je nejcastéji realizovan
pomoci riznych typl rotorovych spoustécd (odporovych, indukénich apod.). Tento
rotorovy spou$té¢ se pouZivd pouze k omezeni zébérového proudu a zvyseni
zab&rového momentu elektromotoru. Na regulaci otd¢ek nelze tyto spoustéte pouZivat
pro jejich malou trvalou zatiZitelnost. Pfi rozb&hu se tedy vt&chto rotorovych
spoustélich maii energie, coZ pfi velikosti jmenovitého vykonu (az 1600 kW) celého
pohonu je pomé&mné zna¢nd hodnota. Konkrétni velikost této energie zavisi na &asovém
prub&hu spinéni, velikosti odpornikii a zatizeni pohonu.

Nevyhody tohoto pohonu jsou nemoZnost regulovat otafky, nizkd celkova
uginnost a taktéZ pomémeé nizky u¢&inik, a to zejména pfi chodu naprazdno, p¥i nizkém
zatiZeni pohonu.
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3. Pomalubézny pohon se synchronnim elektromotorem napdjenym
z cyklokonvertoru

Toto feSeni odstrafiuje v3echny vy3e uvedené nevyhody stavajiciho pohonu.
Vlastnosti pohonu s pomalub&Znym synchronnim elektromotorem a cyklokonvertorem:

e moZnost plynulé zme&ny rychlosti (v rozsahu frekvenci 0 az 16 Hz)

e  vysokd dynamika pohonu v pfipadé& vektorového Fizeni

° vysoké kratkodobéd momentova pretiZitelnost

° ¢tytkvadrantovy provoz

° dobré celkové G¢innost pohonu

o moZnost fizeni G¢iniku

e  nizké vzduchové odpory snizujici ndklady na vétrani a chlazeni stroje

e  vysokd provozni spolehlivost.

Navic se u tohoto ptimého bezpfevodového pohonu promitaji vyhody spojené
s timto provedenim:

° odpadaji investice na samotné pfevodovky

° odpadd udrzba pievodovek v&etné nutnosti ménit dle harmonogramu olejovou

népln
° men3i opotiebeni zafizeni pfi provozu v nizkych ot4¢kéch a tedy i niZ3i ndklady na
udrZzbu

° sniZeni hlu¢nosti.

Vzhledem k vy$e uvedenym technologickym poZadavkiim na pohon kolesa bude
vhodné pouZit vektorového Fizeni realizovaného dostatedn& vykonnym Fidicim
systémem. Synchronni elektromotor je tfeba vybavit vhodnym <idlem otdlek resp.
polohy, nejlépe inkrementélniho typu.

U novych pohonil se provadi regulace otitek elektronickym zplisobem pomoci
proménného kmito¢tu. Timto feSenim lze poprvé u zafizeni pro povrchovou t&Zbu
vypustit pfevodovku, kterd pfedstavuje prvek ndrodny na udrZzbu a investice. JelikoZ
zmeéna kmito¢tu napdjectho napéti synchronnich elektromotort je plynuld, miZe se
vypustit i pomocny pohon. Tim se pohon dobyvaciho orgdnu stdvd jesté jednodusii.
Pomalub&Zzny synchronni elektromotor je spojen napevno snovym, nyni jiZ
jednodilnym hnacim hfidelem. Jmenovité ot4&ky tohoto hiidele &ini 3 aZ 5,6 ot.min™".

Zavedeni pfimého pohonu a prvni praktické vysledky odtivodnily tvrzeni, Ze
vyvoj velkych rypadel jiz dosahl kritickych mezi s ohledem na vysoké setrvainé sily
elektromotoru a pfevodovky (nebo pfevodovek) pro pohon dobyvaciho orgénu, jehoz
bezpefnost nemiiZze byt jiz nadédle spolehlivé feSena pomoci mechanickych
bezpe¢nostnich pfistroji. Tento poznatek lze aplikovat prave na velkd kolesové rypadla,
u nichz jsou setrvaéné sily pohonu dobyvaciho orgédnu zna¢né.

U nového pohonu je pamatovéno i na ochranu technického zafizeni velkostroje.
Napftiklad bezpe€nostni spojka, kterd u ptivodniho pohonu slouZi pro omezeni to&ivého
momentu, ale kterd zéroveii vykazuje znatnou prodlevu, byla nahrazena elektronickym
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omezenim to¢ivého momentu, které nyni reaguje béhem né&kolika milisekund. Pomoci
vestavénych technologickych funkci, jako naptiklad snimale rozb&hu a zatiZeni, bylo
dosaZeno toho, Ze potiebné urychlovaci momenty se nastavi tak, aby se minimalizovalo
opotfebeni, ale aby zafizeni pfesto spliovalo technické parametry. Duikladné
konstruovany diagnosticky systém pomdhé v pfipad¢ poruchy lokalizovat poruchovy
stav, ¢imzZ se podstatné zkracuje doba vyluky.

Pfimy méni¢ kmito¢tu cyklokonvertor vyuzivd vng&jsi sitové komutace bez
pfidavnych komutaZnich obvodi. Pro jeho realizaci mohou byt pouZity b&zné tyristory
bez zvl&dtnich narokii na vypinaci dobu. Cyklokonvertor tedy predstavuje
nejekonomicétéjsi akéni ¢len pro frekvenéni fizeni indukénich elektromotori v oblasti
velkych vykoni.

4. Konkrétni projekt na rypadlo KU 800

V minulych letech byl v ramci tikolu CST zpracovén projekt pfimého pohonu
pomoci pomalub&Zného synchronniho stroje jiz pro konkrétni typ kolesového rypadla
KU 800.

Pivodnich 15 kusi koretki uZitegného objemu 1 300 dm’ bylo nahrazeno 21
kusy korekdi uZite¢ného objemu 890 dm’. Piivodni komorové téleso kolesa bylo
nahrazeno jednosténnym bezkomorovym kolesem. Pivodni pohon sestavajici
z centralni pfevodovky, 4 perifernich pfevodovek, spojek a 4 elektromotorti byl
nahrazen pomalub&Znym tfifdizovym synchronnim elektromotorem a pfimym méni¢em
kmito¢tu cyklokonvertorem.

Plivodni otofnd osa kolesa byla nahrazena neoto¢nou dutou osou upnutou
v ramenech kolesového vyloZniku, otérovy prstenec je novy, lisi se od pivodniho jinym
uhlem kuZelu kolesa. :

Bezkomorové koleso s kuzelovou skluzovou plochou nenaklonéné a nenatoené
v kolesovém vyloZniku je tvofeno prstencem na kterém jsou uchycovaci oka pro

TravnXl- V.—-nl,“ ravy alrlismarrary mlankhary 1A $XXand mnfn.-u(l A AAXe e Aovrmlrane As

sVAva;./ ARVORAIU T UM SiRiwaU Y VB pivsiaUe Jv v-_w..‘, VN Y wMvil AL piaadew NEY

pfedniho kolesového pasu. Téleso kolesa je pomoci Sroubového spojeni uloZeno na
oto¢ném statoru pomalub&zného synchronniho elektromotoru.

Stator elektromotoru je uloZen na jednom nakldpécim soudeCkovém lozisku
240/1120CA/W33, kterym jsou zachycovény jak radidlni, tak axidlni sily ptisobici na
koleso. Druhé lozZisko statoru elektromotoru je specidlni velkorozmérové kuli¢kové
lozisko 0@ 3 700 mm a zachycuje pouze radidlni sily. Reakéni moment elektromotoru
je zachycen reakénim ramenem, uchycenym pomoci tdhla na pii¢niku kolesového
vylozniku.

Nové& navrzené koretky s hrotovymi bfity zabezpe&uji dokonalé upnuti kore&ki
na koleso. Uchyceni hrotovych bfiti na kore¢ku pomoci $roubi a klinu sniZuje néroky
na Gdrzbu a umoZziuje staly provoz s optiméln€ ostrymi bfity.

Toto feSeni pfimého pohonu pomoci pomalub&Zzného tfifdzového synchronniho
elektromotoru a pfimého ménite kmitoctu cyklokonvertoru v3ak zvy3uje hmotnost
oproti stavajicimu provedeni o témé&f 12 000 kg. Néklad na realizaci by €inil pfiblizné
90 mil. K¢&.
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Z diivodu nériistu hmotnosti na $pi¢ce kolesového vyloZniku a rovnéZz tak
z duvodu poméme vysSich ndkladd na realizaci neZ na b&Znou GO nebylo toto feseni
v ramci tkolu CST realizovéno.

Pfi pouZiti tohoto typu pohonu pro pohon DPD 800 s elektromotory 2 x 500 kW
mél pfimy pohon sméni¢em kmitoctu cyklokonvertorem vy$§i hmotnost oproti
stdvajicimu provedeni o 5 100 kg. Néklad na realizaci ¢&inil pro pohon 2 x 500 kW
16 mil. K& oproti pivodnimu feSeni 11 mil. K&.

Tento pohon DPD nebyl z obdobnych diivodd jako pohon kolesa kolesového
rypadla KU 800 realizovan.

5. Primy pohon spinanym reluktanénim elektromotorem

Aby bylo mozné vyuZzit prokazatelnych pfednosti ptimého pohonu, byly hledany
cesty ke snizeni hmotnosti tohoto pohonu a tim i k dosaZeni pfizniv&jsi ceny. Byl
navazén kontakt s autorem patentu &. 286373 nového principu spinaného reluktanniho
elektromotoru bez reduktoru.

Tento vynélez nového spinaného reluktan¢niho elektromotoru vyuZiva pro svou
¢innost axidlni magneticky tok na rozdil od klasickych elektromotord, které vyuZivaji
radidlni a tangencidlni magneticky tok. Tento radidlni a tangencidlni tok neumoZiuje
dalsi zvySeni vyuziti aktivnich &ésti, tzn. neumoZiluje zvySeni vykonu v pomé&ru
k hmotnosti.

Reluktanéni elektromotory dle vyndlezu maji v&t$i m&my vykon pfi vyrazném
sniZeni hmotnosti.

Prikladng, synchronni elektromotor pro pohon kolesa KU 800 o vykonu
1 600 kW, s otatkami 2 a2 5,6 min.” by mé&l hmotnost 143 000 kg. Elektromotor dle
vy$e uvedeného vyndlezu mé hmotnost pouze cca 48 000 kg.

Pro rypadlo KU 300 md stdvajici pohon 400 kW hmotnost 25 000 kg
(elektromotor + prevodovka). Hmotnost nového pohonu dle uvedeného vynilezu by
¢inila pouze 13 000 kg.

Kvalitu spinaného reluktandniho elektromotoru ovliviiuje zejména schopnost
jeho konstrukce dodrZet axialni vzduchovou mezeru. Nastésti se v elektromotoru
nevyskytuji axialni ani radidlni sily, takZe 1ze tuto podminku dobfe splnit. Na priklad pfi
zmenS$eni axiélni vzduchové mezery z¢ 2 mm na polovinu, se sniZi celkovd hmotnost
stroje asi 030 %. ZéleZi jen na kvalit¢ loZisek a na eliminaci vn&jsich axidlnich sil.
Utinnost pohonu je srovnatelnd nebo i vy3i neZ u prevodového pohonu. Napf.
u velkostroje KU 800 je t¢innost kolem 93 %, poditdno od svorek sit€ aZ po obvod
kolesa.

Bezproblémové regulace otd¢ek nevyzadujici Zadné piidavné zafizeni dovoluje
nastavit otatky kolesa podle tvrdosti t€Zeného materidlu, a tim sniZit opotfebeni bfitl
korecki. Regulace momentu nastavenim proudu umoZiiuje vyprostit koleso ze zéb&ru
v pfipadé ,,zakousnuti* koretku do t&€Zeného materidlu bez nutnosti odsunuti kolesa ze
zabéru.

Zuvedeného je zfejmd& vyhodnost pouziti spinaného reluktan&niho
elektromotoru dle vySe uvedeného patentu. ProtoZe v3ak navrh tohoto elektromotoru byl
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zpracovan pouze na zékladé teoretickych vztaht a po&itatového modelu, je nutné dle
takto vypracovaného navrhu ovéfit platnost odvozenych vztahti a ziskat pfisludné
korek¢ni ¢initele na modelu tohoto elektromotoru s vykonem cca 20 aZ 30 kW pfi max.
pfizpisobeni sériové vyrdb&nych elektronickych komponentd pro jeho fizeni.
Na sestrojeni tohoto modelu dle ndvrhu a za G¢asti autora patentu by se podileli rovnéz
spolurealizétofi tkolu.

Ov&feni a zkoudky tohoto modelu predpokladéme uskute¢nit v laboratofi CVUT
nebo v jiné dobie vybavené zkusebné elektrickych stroji.

Na zaklad& takto ziskanych empirickych vztahi bude potom vyprojektovana
tprava 3pi¢ky kolesa a zkonstruovén skute¢ny elektromotor pro vybrany velkostroj.
Déle bude provedena tprava elektrické instalace v&etné konstrukce potfebného
elektronického reguldtoru (ménice).

Ové&fenim vlastnosti tohoto nového elektrického stroje vzniknou i podminky pro
jeho vyuziti vjinych oblastech, kde se vyzaduji vysoké vykony pfi minimélnich
setrvalnich silach a presné nastaveni momentu a polohy, eventudlné max. momentu pfi
nulové rychlosti. Napf. pecni voziky koksaren, vélcovaci stolice, jefdbové pohony aj.

Jednou z dal8ich moZnych aplikaci je i pohon délkovych pésovych dopravniki.

Prinosy
SniZeni dynamického namahéni jak vlastniho rypného orgénu stroje, tak i

ocelové konstrukce stroje, zejména kolesového vyloZniku a jeho vetknuti do nosné
konstrukce.

ProtoZe tento elektromotor je relativné snadno regulovatelny a s ohledem na
absenci rychlob&Zné Casti na n&j plsobi minimélni setrvatné sily, lze jednoduchym
zplsobem v reguladni elektronice omezit maximélni momenty vyvolané nehomogenitou
t&€Zené partie, respektive pfizpilisobit rychlost otd¢eni kolesa promé&nlivému, na rychlosti
nelinedrné zavislému rozpojovacimu odporu téZené zeminy. V disledku toho lze
opravnéné ofekavat nizSi opotiebeni zubu a bfitd koreCku a prodlouZeni jejich
Zivotnosti.

Elektromotor s polovodi¢ovym reguldtorem (méni¢em) umoZiiuje neomezenou
Cetnost spindni, pomalé a polohove¢ pfesné otéeni kolesa pro servisni Gcely a to ob&éma
sméry a manipulaci s tvrdymi proplastky nachazejicimi se v téZeném bloku.

SniZenim hmotnosti na 3pi¢ce kolesového vylozniku a dale diky niZSimu
dynamickému namdhdni mechanickych wuzl, je mozné uvaZovat se zvy3enim
vykonnosti rypadla a se zvy$enim rypné sily bez negativniho vlivu na ocelovou
konstrukci velkostroje.

6. Primy pohon kolesa rypadia KU 300

Realizaci nového pohonu pro technologicky celek TC-1, vyuZivajici novy
princip spinaného reluktan¢niho elektromotoru bez reduktoru, by bylo nejvhodné&jsi
provést na kolesovych rypadlech typu KU 300 z diivodu nasazeni jejich zna&ného pottu
(vice nez 40 kust rypadel), ddle z divodu, Ze jejich posledni modernizace pohonu
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kolesa probéhla jiz pfed vice nez 20 lety a vneposledni fadé proto, Ze vekerou
dokumentaci rypadel KU 300 vlastni KSK. V rdmci realizace nového pohonu by bylo
vhodné provést i modernizaci rypnych organii (kore¢ky s bfity).

V pfiloze 1 je uveden seznam uZivateld rypadel KU 300. Z celkového po&tu ma
MUS, a.s., 13 ks rypadel, SD, a.s., 10 ks rypadel, SU, a.s., 12 ks rypadel. Z t&chto po&tt
m4 jesté piivodni pohon (UNEX) 5 rypadel MUS, a.s., 2 rypadla SD, a.s., a 5 rypadel
SU, a.s. Ostatni rypadla maji pohon realizovany pomoci ozubeného vénce a pastorku
(KSK).

Modernizace rypadel KU 300 by byla v pfipad€ realizace modelu spinaného
reluktan¢niho elektromotoru mozné v rdmci GO jednotlivych rypadel jiZ od roku 2004.

Velkostroje pro povrchové doly jsou zpravidla nasazovany v trvalém provozu
vice jak 30 let. Neni vyjimkou ani 50lety provoz. V3eobecné je u t&chto velkostrojt
v zavislosti na specifickych podminkéch provozu pohonnych systémi a elektrického
vybaveni po 20 letech provozu &asto naléhava vyména t&chto morédln& i materidlng
opotfebovanych skupin. Tato vyména je vyuZita skoro vzdy k tomu, aby velkostroje
byly zmodernizovany a zefektivnény. U kolesovych rypadel ma pohonny systém kolesa
rypadla rozhodujici vyznam.

Dokladaji to ptiklady prednich své&tovych vyrobci kolesovych rypadel, kdy je
ekonomické provést po cca 20 letech provozu modernizaci mechanickych a elektro
systému pfi zachovani stdvajici ocelové konstrukce, jejiZ Zivotnost dosahuje az 50 let.

Pro fedeni projektu spole€ného zdjmu dilnich spole¢nosti pfedpokldaddme Giast
dtlnich spole¢nosti MUS, a.s., Most, SD, a.s., Chomutov, SU, a.s., Sokolov, spole&nosti
v jejich vlivu KSK, a.s., Most, Prvni elektro, a.s., Chomutov a VUHU, a.s., Most spolu
s VSB — TU Ostrava a CVUT Praha.
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Piiloha 1

Seznam uZivateli rypadel KU 300

Provoz G.O. Pivod. pohon

od UNEX
K 49 - KU 300/1 SD — DNT /zruseno/ 1/65 1976
K 57 - KU 300/2 PK Usti n. L. /zrudeno/ 1/69 1978 + REKO
- KU 300/3 SU - Druzba 1/69 1994 ANO
- KU 300/4 Bosna a Hercegovina 3/70
K 62 - KU 300/6 MUS - Kopisty /zruseno/ 9/70
K 63 - KU 300/7 MUS - Diil Sverma /zrudeno/ 8/72
K 68 - KU 300/8 SD -DB 4/74 1993
K 64 - KU 300/9 SD —DNT 3/73 rep.piev.97
K 66 - KU 300/10 SD —DNT 10/73
K 67 - KU 300/11 MUS - Arméda /odstaveno/ 12/73
K 69 - KU 300/12 MUS - Sverma 12/73 ANO
K 71 - KU 300/13 SD - DB 6/75
- KU 300/14 SU - DruZba 10/74 1997 ANO
K 70 - KU 300/15 SD — DNT 1/76
K 83 - KU 300/16 SD-DB 11/79 1997
K 73 - KU 300/17 MUS - Arméda 5177
- KU 300/18 SU - Jifi 7/77
K 80 - KU 300/19 MUS - Kopisty 7/79
- KU 300/20 SU - Jifi 12577
K 78 - KU 300/21 PK Usti n.L. nynf SU 11/78
K 76 - KU 300/22 SD - DNT 12/77 1996
K 82 - KU 300/23 MUS - Arméda 7/79
K 86 - KU 300/24 MUS - Arméda 12/80 ANO
- KU 300/25 SU - Jifi 11/80 1997
K 88 - KU 300/27 SD - DNT 12/81
K 87 - KU 300/28 MUS - Kopisty 6/81
K 89 - KU 300/29 SD - DNT 8/82 ANO
K 91 - KU 300/30 SD-DB 7/82 1999
- KU 300/31 SU - Druzba 10/82
- KU 300/33 SU - Jir 9/88 ANO
K 96 - KU 300/34  MUS - Sverma 9/83 ANO
- KU 300/35 SU - Jifi 11/83 ANO
- KU 300/37 SU - DruzZba 5/94
K 95 - KU 300/38 MUS - Hrabdk 6/84
- KU 300/39 SU - Jifi 10/87
K 102 - KU 300/40 SD-DB 5/86 ANO
-KU 300/41  SU - Jifi 4/89 ANO
K 97 -KU 300/42 MUS - Hrabék 9/85 ANO
- KU 300/43 Rusko 4/88
- KU 300/44 Makedonie
K 107- KU 300/46 ~ MUS — Sverma 1/93
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