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Opis wynalazku

Niniejszy wynalazek dotyczy scianowego systemu wydobywczego. A dokfadniej niniejszy wyna-
lazek dotyczy $cianowego systemu wydobywczego opierajacego sie na perspektywicznym profilu ko-
palni.

Wydobywanie scianowe rozpoczyna sie od rozpoznania ztoza materiatu przeznaczonego do wy-
dobycia, a nastepnie przeprowadza sie ,blokowanie” ztoza z utworzeniem pdl wybierania wegla przez
drazenie chodnikow wokot obwodu kazdego pola wybierania. Podczas eksploatacji ztoza (na przyktad,
wydobycia wegla) miedzy sasiednimi polami wybierania wegla mozna pozostawi¢ wybrane stupy mate-
riatlu nienaruszone jako pomoc we wsparciu lezacych powyzej warstw geologicznych. Pola wybierania
materiatu sg wydobywane przez scianowy system wydobywczy, ktéry zawiera elementy skladowe, takie
jak zautomatyzowane elektro-hydrauliczne obudowy $cianowe, maszyna do wybierania materiatu (to
jest wrebiarka Scianowa) oraz przenosnik scianowy (AFC, ang.: ,armored face conveyor”), rownolegty
do czota przodka materiatu. Gdy wrebiarka przemieszcza sie wzdtuz szerokosci czota przodka mate-
riatu, aby usuwac warstwe |lub zabidor materiatu, obudowy $cianowe automatycznie przemieszczaja sie
do przodu w celu podparcia stropu dopiero co odstonietego odcinka ztoza. Przenosnik scianowy AFC
jest nastepnie przemieszczany do przodu przez obudowy $cianowe w Kierunku czota przodka materiatu
na odlegtos¢ réwna grubosci warstwy materiatu, usunietej wczesniej przez wrebiarke. Przemieszczanie
AFC w kierunku czofa przodka materiatu w taki sposob pozwala wrebiarce na oddziatywanie na czoto
przodka materiatu oraz na kontynuowanie wybierania materiatu z czota przodka.

Wrebiarka moze by¢ monitorowana w celu zagwarantowania, ze $cianowy system wydobywczy
nie doswiadczy ,utraty horyzontu” (to jest, system wydobywczy ma pewne zrozumienie o tym, co znaj-
duje sie przed wrebiarka). Utrzymywanie horyzontu w scianowym systemie wydobywczym umozliwia
bardziej wydajne wydobywanie materiatu przez zwiekszenie do maksimum wydobycia materiatu bez
ostabienia podparcia dla lezacych powyzej warstw geologicznych. Na przyktad utrata horyzontu w Scia-
nowym systemie wydobywczym moze spowodowac pogorszenie jakosci materiatu (na przyktad gdy
wraz w weglem jest wydobywany materiat niebedacy weglem), pogorszenie stopnia wyréwnania
przodka lub powstawanie jam przez niekorzystny wptyw na lezace wyzej warstwy ztoza. W pewnych
okolicznosciach utrata horyzontu moze powodowac uszkodzenie samego $cianowego systemu wydo-
bywczego (na przyktad w wyniku kolizji stropnicy obudowy $cianowej z wrebiarka).

Standardowo utrzymywanie horyzontu w $cianowym systemie wydobywczym wigze sie z wyko-
rzystaniem danych obuddw s$cianowych, danych przenosnika scianowego (,AFC”), danych potozenia
wrebiarki, a takze innych danych scianowego systemu wydobywczego do tworzenia historycznego pro-
filu kopalni. Profil kopalni jest historyczny w tym sensie, ze opiera sie na uzyskanych wczesniej danych
z czujnikow w celu ustalenia warunkéw kopalni, jakie miaty miejsce wczesniej (czyli w trakcie wczesniej-
szego cyklu wrebiarki wzdtuz czota przodka materiatu). Na przyktad historyczny profil kopalni moze
scharakteryzowac¢ rynnociag (ang.: ,pan-line”) systemu wydobywczego przy zastosowaniu pomiaréw
potozenia katowego wrebiarki (na przyktad katéw nachylenia poprzecznego i wzdtuznego) i pomiaréw
potozenia poprzecznego wrebiarki (na przykiad potozenia wzdtuz czota przodka materiatu ustalonego
przy uzyciu czujnikow odstawy). Efektem historycznego profilu kopalni jest mozliwo$¢ ostrzezenia ope-
ratora lub scianowego systemu wydobywczego o przesziych warunkach czota przodka materiatu lub
przesztych niesprawnosciach w procesie wydobycia.

Z drugiej strony perspektywiczny profil kopalni umozliwia wyprzedzajace sterowanie scianowym
systemem wydobywczym w ramach przygotowania na warunki kopalni lub czota przodka materiatu,
z jakimi ma sie zetkna¢ wrebiarka. Na przykfad $cianowy system wydobywczy moze zawiera¢ jedng lub
wiecej kamer do przechwytywania obrazéw lub materiatu wideo w obrebie kopalni. Kamery moga by¢
zamontowane na wrebiarce, obudowie scianowej lub innej konstrukcji scianowego systemu wydobyw-
czego. Kamery sa stosowane do przechwytywania obrazéw lub materiatu wideo obszaru z przodu wre-
biarki w kierunku ruchu wrebiarki. Sterownik odbiera sygnaty z kamer i przetwarza je, na przyktad przy
uzyciu technik wykrywania krawedzi i przetwarzania obrazu stosujgcego przeptyw optyczny (ang.: ,op-
tical flow image processing”). Po tym, jak sterownik przetworzy sygnaty, sterownik moze zidentyfikowac
i oceni¢ konstrukcje przed wrebiarka wzdtuz sciezki z przodu wrebiarki. Na przyktad sterownik moze
zidentyfikowa¢ rynnociag i ustali¢ ksztatt rynnociagu, do ktorego zbliza sie wrebiarka. Ustalony ksztait
rynnociagu moze zosta¢ uwzgledniony w perspektywicznym profilu kopalni, a nastepnie moze by¢ uzyty
do sterowania $cianowym systemem wydobywczym. Ustalony ksztatt rynnociagu moze by¢ réwniez
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porownany z wczesniejsza odwzorowang wersjg rynnociagu lub wczesniejszymi danymi czujnika po-
wiazanymi z rynnociagiem, tak ze sterownik moze okresli¢ zmiany rynnociagu na podstawie uprzednich
cykli wrebiarki.

Niniejszy wynalazek dotyczy Scianowego systemu wydobywczego zawierajacego przenosnik
$cianowy, wrebiarke skonfigurowana do przemieszczania wzdtuz przenosnika $cianowego w pierwszym
kierunku albo w drugim kierunku, przy czym wrebiarka zawiera obudowe wrebiarki, pierwsza gtowice
urabiajaca biegnaca w pierwszym kierunku z dala od obudowy wrebiarki oraz druga gtowice urabiajaca
biegnaca w drugim kierunku z dala od obudowy wrebiarki. Scianowy system wydobywczy wedtug wy-
nalazku charakteryzuje sie tym, ze zawiera pierwszg kamere skonfigurowang do generowania pierw-
szego sygnatu powigzanego z pierwszym kierunkiem przemieszczania wrebiarki, druga kamere skonfi-
gurowana do generowania drugiego sygnatu powigzanego z drugim Kierunkiem przemieszczania wre-
biarki, oraz sterownik zawierajacy trwaty nosnik odczytywany przez komputer i procesor, przy czym
sterownik zawiera instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na noéniku odczytywanym
przez komputer do sterowania dziataniem scianowego systemu wydobywczego w celu odbierania
pierwszego sygnatu z pierwszej kamery, odbierania drugiego sygnatu z drugiej kamery, analizowania
co najmniej jednego sposrod pierwszego sygnatu i drugiego sygnatu w celu identyfikacji jednej lub wie-
cej krawedzi konstrukcji scianowego systemu wydobywczego przed wrebiarka w pierwszym kierunku
albo w drugim kierunku, generowania perspektywicznego profilu kopalni w oparciu o jedng lub wiece;j
krawedzi, oraz sterowania $cianowym systemem wydobywczym w oparciu o perspektywiczny profil ko-
palni.

Korzystnie pierwsza kamera i druga kamera sa zamontowane na obudowie wrebiarki.

Korzystnie konstrukcje scianowego systemu wydobywczego przed wrebiarka stanowi przenosnik
scianowy.

Korzystnie jedna lub wiecej krawedzi przedstawiaja rynnociag wrebiarki.

Korzystnie instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na noéniku odczytywanym
przez komputer do sterowania $cianowym systemem wydobywczym w oparciu o perspektywiczny profil
kopalni obejmuja instrukcje wykonywalne przez komputer do sterowania jedng sposrod pierwszej gto-
wicy urabiajacej i drugiej gtowicy urabiajacej.

Korzystnie instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na nosniku odczytywanym
przez komputer do sterowania $cianowym systemem wydobywczym w oparciu o perspektywiczny profil
kopalni obejmuja instrukcje wykonywalne przez komputer do sterowania przenosnikiem $cianowym.

Korzystnie sterownik zawiera ponadto instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane
w nodniku odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem $cianowego systemu wydobyw-
czego, aby wykonywac algorytm jednoczesnej lokalizacji i odwzorowywania (,SLAM”) w celu identyfika-
cji jednej lub wiecej krawedzi konstrukcji scianowego systemu wydobywczego.

Korzystnie pierwsza kamera jest skonfigurowana do wykrywania zarowno $wiatta widzialnego,
jak i Swiatta podczerwonego; oraz druga kamera jest skonfigurowana do wykrywania zaréwno $wiatta
widzialnego, jak i $wiatta podczerwonego.

Korzystnie pierwsza kamera jest zamontowana na obudowie $cianowej, przy czym obudowa Scia-
nowa jest skonfigurowana do ostaniania wrebiarki przed potozong powyzej warstwa geologiczna.

Opisane tutaj postaci wykonania zapewniaja scianowy system wydobywczy, ktéry zawiera prze-
nosnik scianowy, wrebiarke, pierwsza kamere, druga kamere oraz sterownik. Wrebiarka jest skonfigu-
rowana do przemieszczania wzdtuz przenosnika scianowego w pierwszym Kierunku albo w drugim kie-
runku. Wrebiarka zawiera obudowe wrebiarki, pierwszg gtowice urabiajaca biegnaca w pierwszym kie-
runku z dala od obudowy wrebiarki, a takze druga gtowice urabiajaca biegnaca w drugim Kierunku
z dala od obudowy wrebiarki. Pierwsza kamera jest skonfigurowana do generowania pierwszego sy-
gnatu powigzanego z pierwszym kierunkiem przemieszczania wrebiarki. Druga kamera jest skonfiguro-
wana do generowania drugiego sygnatu powiazanego z drugim kierunkiem przemieszczania wrebiarki.
Sterownik zawiera trwaty nos$nik odczytywany przez komputer i procesor. Sterownik zawiera rowniez
instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na nosniku odczytywanym przez komputer do
sterowania dziataniem maszyny przemystowej w celu odbierania pierwszego sygnatu z pierwszej ka-
mery, odbierania drugiego sygnatu z drugiej kamery, analizowania co najmniej jednego spoéréd pierw-
szego sygnatu i drugiego sygnatu w celu identyfikacji jednej lub wiecej krawedzi konstrukcji $cianowego
systemu wydobywczego przed wrebiarkg w pierwszym Kkierunku lub w drugim kierunku, generowania
perspektywicznego profilu kopalni w oparciu o jedna lub wiecej krawedzi oraz sterowania scianowym
systemem wydobywczym w oparciu o perspektywiczny profil kopalni.
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Niniejsze ujawnienie przedstawia rowniez sposob realizowany komputerowo do sterowania scia-
nowym systemem wydobywczym. Scianowy system wydobywczy zawiera przenosnik $cianowy, wre-
biarke skonfigurowang do przemieszczania wzdtuz przenosnika scianowego w pierwszym kierunku albo
w drugim kierunku, pierwszg kamere, druga kamere oraz sterownik. Sposéb obejmuje odbieranie pierw-
szego sygnatu z pierwszej kamery, odbieranie drugiego sygnatu z drugiej kamery, analizowanie co naj-
mniej jednego spos$réd pierwszego sygnatu i drugiego sygnatu w celu identyfikacji jednej lub wiecej
krawedzi konstrukcji scianowego systemu wydobywczego przed wrebiarka w pierwszym Kierunku prze-
mieszczania wrebiarki albo w drugim kierunku przemieszczania wrebiarki, generowanie perspektywicz-
nego profilu kopalni w oparciu o jedna lub wiecej krawedzi oraz sterowanie $cianowym systemem wy-
dobywczym w oparciu o perspektywiczny profil kopalni.

Niniejsze ujawnienie przedstawia ponadto sterownik do sterowania $cianowym systemem wydo-
bywczym. Sterownik zawiera trwaty nosnik odczytywany przez komputer i procesor. Sterownik zawiera
réwniez instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na nosniku odczytywanym przez kom-
puter do sterowania dziataniem maszyny przemystowej w celu odbierania pierwszego sygnatu z pierw-
szej kamery, odbierania drugiego sygnatu z drugiej kamery, analizowania co najmniej jednego sposrod
pierwszego sygnatu i drugiego sygnatu w celu identyfikacji jednej lub wiecej krawedzi konstrukcji scia-
nowego systemu wydobywczego przed wrebiarka w pierwszym Kierunku przemieszczania wrebiarki
albo w drugim kierunku przemieszczania wrebiarki, generowania perspektywicznego profilu kopalni
w oparciu o jedna lub wiecej krawedzi oraz sterowania $cianowym systemem wydobywczym w oparciu
o perspektywiczny profil kopalni.

Zanim jakiekolwiek postaci wykonania zostana objasnione szczegdtowo, nalezy zauwazyc, ze
postaci wykonania nie ograniczaja sie w swoim zastosowaniu do szczegotow konfiguracji oraz rozmiesz-
czenia elementéw sktadowych przedstawionych w ponizszym opisie lub zilustrowanych na zatgczonych
rysunkach. Postaci wykonania mozna wykona¢ w praktyce lub zrealizowa¢ na rézne sposoby. Nalezy
rowniez rozumiec, ze stosowana tu frazeologia i terminologia stuza jedynie opisowi i nie nalezy ich
traktowac jako ograniczajace zakres wynalazku. Zastosowanie okreslen ,obejmujacy”, ,zawierajacy” lub
»majacy” i ich odmian ma na celu uwzgledni¢ elementy wymienione dalej oraz ich odpowiedniki, jak
rowniez elementy dodatkowe. O ile nie okreslono inaczej lub ograniczono w inny sposob, okreslenia
,Zamontowany”, ,potaczony”, ,podparty” i ,sprzezony” oraz ich odmiany stosuje sie w szerokim znacze-
niu i obejmujg zaréwno bezposrednie, jak i posrednie mocowania, potaczenia, podparcia i sprzezenia.

Ponadto nalezy rozumie¢, ze postaci wykonania moga obejmowac sprzet, oprogramowanie i ele-
menty sktadowe lub moduty elektroniczne, ktére, dla celdow omdwienia, moga by¢ przedstawione i opi-
sane, jak gdyby wiekszos¢ elementdw sktadowych zostata zrealizowana jedynie sprzetowo. Jednakze
znawca w dziedzinie, na podstawie lektury niniejszego szczegdtowego opisu, zorientuje sie, ze w co
najmniej jednej postaci wykonania elektroniczne elementy sktadowe wynalazku mozna zrealizowac
w postaci oprogramowania (na przyktad, przechowywane na trwatym nosniku odczytywanym przez
komputer), wykonywalnego przez jedna albo wiekszg liczbe jednostek przetwarzajacych, takich jak mi-
kroprocesor i/albo wyspecjalizowane uktady scalone ASIC (ang.: ,Application Specific Integrated
Circuit”). Nalezy zauwazyc, ze wiele urzadzen sprzetowych i programowych, jak rowniez wiele réznych
konstrukcyjnych elementéw sktadowych jako takich, moze by¢ stosowanych do realizacji postaci wyko-
nania. Na przykiad, ,serwery” i ,urzadzenia liczace” przedstawione w niniejszym opisie moga obejmo-
wac jedng lub wiecej jednostek przetwarzajacych, jeden lub wiecej modutéw nosnikoéw odczytywanych
przez komputer, jeden lub wiecej interfejsow wejscia/wyjscia i rozne potaczenia (na przyktad magistrale
systemowa), taczace elementy sktadowe.

Inne aspekty postaci wykonania stana sie zrozumiate po zapoznaniu sie z ponizszym szczegéto-
wym opisem i zatgczonymi figurami rysunku, na ktérym

fig. 1 przedstawia system wydobywczy, zgodnie z opisanymi tutaj postaciami wykonania,

fig. 2 3 przedstawiaja scianowy system wydobywczy odnoszacy sie do systemu wydobywczego
z fig. 1, zgodnie z opisanymi tutaj postaciami wykonania,

fig. 4A, 4B i 4C przedstawiaja wrebiarke $cianowa scianowego systemu wydobywczego z fig. 2
i 3, zgodnie z opisanymi tutaj postaciami wykonania,

fig. 5 przedstawia zmechanizowana obudowe Scianowa s$cianowego systemu wydobywczego
zfig. 2i 3, zgodnie z opisanymi tutaj postaciami wykonania,

fig. 6 przedstawia kamere do stosowania w $cianowym systemie wydobywczym z fig. 2 i 3, zgod-
nie z opisanymi tutaj postaciami wykonania,
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fig. 7 przedstawia system monitorowania kopalni, zgodnie z opisanymi tutaj postaciami wykona-
nia,

fig. 8 przedstawia sterownik do systemu monitorowania kopalni z fig. 7, zgodnie z opisanymi tutaj
postaciami wykonania opisanymi,

fig. 9 przedstawia sposob sterowania scianowym systemem wydobywczym z fig. 2 i 3, zgodnie
z opisanymi tutaj postaciami wykonania.

Opisane tutaj postaci wykonania dotycza sterowania $cianowym systemem wydobywczym
w oparciu o perspektywiczny profil kopalni. Scianowy system wydobywczy zawiera wiele obudéw $cia-
nowych, wrebiarke oraz przenosnik scianowy (,AFC”). Jedna lub wiecej kamer jest zamontowanych na
wrebiarce, obudowach scianowych albo zaréwno na wrebiarce, jak i na obudowach scianowych w taki
sposob, ze jedna lub wiecej kamer generuja sygnaty powigzane z obszarem z przodu wrebiarki (to jest,
obszarem z przodu wrebiarki w kierunku przemieszczania wrebiarki). Zamiast polega¢ wytacznie na
uzyskanych wczesniej danych z czujnikdw powiazanych z ruchem wrebiarki i sterowac scianowym sys-
temem wydobywczym w oparciu o historyczny profil kopalni, sterownik stosuje sygnaty z jednej lub wie-
cej kamer do wygenerowania perspektywicznego profilu kopalni. Perspektywiczny profil kopalni zawiera
jedna lub wiecej wykrytych krawedzi konstrukcji powigzanych ze scianowym systemem wydobywczym.
Jedna lub wiecej wykrytych krawedzi sg wykrywane w obrazie lub sygnatach wideo przy uzyciu technik
wykrywania krawedzi i przetwarzania obrazu stosujacego przeptyw optyczny. Bazujac na przyktad na
ksztatcie wykrytych krawedzi i znanych ksztattach konstrukcji powigzanych ze scianowych systemem
wydobywczym, sterownik moze identyfikowa¢ konstrukcje znajdujace sie przed wrebiarka. Na podsta-
wie wykrytych krawedzi i konstrukcji sterownik moze nastepnie zidentyfikowa¢ miedzy innymi ksztait
rynnociagu lub drogi, jaka ma podazac wrebiarka, gdy pokonuje AFC. Ustalony ksztatt rynnociagu moze
zosta¢ uwzgledniony w perspektywicznym profilu kopalni i moze by¢ uzyty do sterowania $cianowym
systemem wydobywczym.

Fig. 1 przedstawia system 100 wydobywczy. System 100 wydobywczy zawiera scianowy system
105 wydobywczy i system 110 monitorowania kopalni. System 100 wydobywczy jest skonfigurowany
w taki sposob, ze wydobywa materiat lub produkt (na przyktad wegiel) z kopalni w wydajny sposob.
Scianowy system 105 wydobywczy fizycznie wydobywa materiat z kopalni podziemnej. System 110
monitorowania kopalni monitoruje dziatanie scianowego systemu 105 wydobywczego w celu zagwaran-
towania wydajnego wydobycia materiatu.

Fig. 2 przedstawia $cianowy system 105 wydobywczy, zawierajacy obudowy scianowe 115 i wre-
biarke 120. Obudowy scianowe 115 s3a potaczone ze soba, réwnolegle do czota przodka materiatu (patrz
fig. 5), z uzyciem potaczen elektrycznych i hydraulicznych. Obudowy $cianowe 115 ostaniajg wrebiarke
120 przed lezacymi powyzej warstwami geologicznymi. Liczba obuddw $cianowych 115 stosowanych
w Scianowym systemie 105 wydobywczym zalezy od szeroko$ci czota przodka materiatu poddawanego
wydobywaniu, poniewaz obudowy $cianowe 115 maja za zadanie ochrania¢ catg szerokos$¢ czota
przodka materiatu przed warstwami. Wrebiarka 120 jest przemieszana wzdtuz linii czota przodka mate-
riatu przy uzyciu przenosnika scianowego AFC 125, ktéry ma wyspecjalizowana prowadnice dla wre-
biarki 120, biegngcg rownolegle do czota przodka materiatu miedzy samym czotem a obudowami Scia-
nowymi 115. AFC 125 zawiera rowniez przenosnik rownolegty do prowadnicy wrebiarki, przez co wy-
dobyty materiat spada na przenosnik w celu jego odprowadzenia od czota przodka. Przenosnik i pro-
wadnica przenosnika AFC 125 sag napedzane za pomoca napedow 130 AFC znajdujacych sie w chod-
niku podscianowym 135 i chodniku nadscianowym 140, ktore sg potozone na oddalonych od siebie
zakonczeniach przenosnika AFC 125. Napedy 130 AFC umozliwiaja przenosnikowi AFC 125 ciagte
transportowanie materiatu w kierunku chodnika podscianowego 135 (po lewej stronie fig. 2). Napedy
130 AFC pozwalaja rowniez na przeciaganie wrebiarki 120 wzdtuz prowadnicy przenosnika AFC 125
dwukierunkowo i wzdtuz catego czota przodka materiatu. W niektorych postaciach wykonania, w zalez-
nosci od okreslonego rozktadu kopalni, uktad scianowego systemu 105 wydobywczego moze by¢ inny
niz opisany powyzej. Na przyktad chodnik pod$cianowy 135 moze znajdowac sie na prawym dalszym
zakonczeniu AFC 125, a chodnik nadscianowy 140 moze znajdowac sie na lewym dalszym zakonczeniu
AFC 125. Scianowy system 105 wydobywczy zawiera réwniez przenosnik zgrzebtowy podscianowy
(BSL, ang.: ,beam stage loader”) 145, umieszczony prostopadle na zakonczeniu od strony chodnika
podscianowego 135 przenosnika scianowego AFC 125.

Fig. 3 przedstawia widok perspektywiczny scianowego systemu 105 wydobywczego oraz powiek-
szony widok przenosnika zgrzebtowego podscianowego BSL 145. Gdy pozyskany materiat transporto-
wany przez przenosnik scianowy AFC 125 dotrze do chodnika podscianowego 135, jest on prowadzony
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wzdtuz zakretu 90° na przenosnik zgrzebtowy podscianowy BSL 145. W niektorych przypadkach prze-
nosnik zgrzebtowy podscianowy BSL 145 taczy sie z przenosnikiem scianowym AFC 125 ukosnie (na
przyktad, pod katem innym niz 90°). Przenosnik zgrzebtowy podscianowy BSL 145 przygotowuje na-
stepnie i taduje materiat na przenosnik w chodniku podscianowym (nie przedstawiono), ktéry transpor-
tuje materiat na powierzchnie. Materiat jest przygotowany do zatadowania przez kruszarke lub sortownik
150, ktéry rozbija materiat w celu usprawnienia zatadunku na przenosnik w chodniku podscianowym.
Podobnie jak przenosnik scianowy AFC 125, przenosnik zgrzebtowy podscianowy BSL 145 jest nape-
dzany przez naped 155 BSL.

Fig. 4A, 4B i 4C przedstawiaja wrebiarke 120. Wrebiarka 120 zawiera podtuzng obudowe cen-
tralng 200, ktora miesci urzadzenia sterujgce wrebiarka 120. Ponizej obudowy 200 biegna stopy $li-
zgowe 205 i podchwyty 210 (fig. 4B). Stopy slizgowe 205 podpieraja wrebiarke 120 po stronie czotowe;
przenosnika AFC 125 (na przyktad, po stronie najblizej czota przodka materiatu), a podchwyty 210 pod-
pieraja wrebiarke 120 na przenosniku AFC 125 od strony zawaliska. W szczegdlnosci podchwyty 210
i zeby kota tancuchowego sprzegaja sie z prowadnicg AFC 125, pozwalajac na napedzanie wrebiarki
120 wzdtuz przenosnika AFC 125 i czota przodka materiatu. W bok od obudowy 200 biegnie odpowied-
nio prawe i lewe ramie 215 i 220, przy czym sg one unoszone i opuszczane za pomoca sitownikow
hydraulicznych, przymocowanych do ramion 215, 220 i obudowy 200. Na dalszym zakonczeniu pra-
wego ramienia 215 (w stosunku do obudowy 200) znajduje sie prawa gtowica urabiajaca 225, a na
dalszym zakonczeniu lewego ramienia 220 znajduje sie lewa gtowica urabiajaca 230. Kazda gtowica
urabiajaca 225, 230 jest napedzana przez silnik elektryczny 235, 240 za posrednictwem przekfadni
w obrebie ramienia 215, 220. Kazda z gtowic urabiajacych 225, 230 ma wiele nozy 245 (na przyktad
elementéw urabiajacych), ktére urabiaja czoto przodka materiatu, gdy gtowice urabiajace 225, 230 sie
obracajg, przez co materiat jest wybierany. Nozom 245 towarzyszg rowniez dysze rozpylajace, ktore
rozpylaja ptyn w trakcie procesu wydobywania w celu rozpraszania szkodliwych i/albo palnych gazow,
ktére gromadzg sie w miejscu wydobycia, thumienia pytu i wspomagania chtodzenia. Fig. 4B przedstawia
widok z boku wrebiarki 120, zawierajgcej gtowice urabiajace 225, 230; ramiona 215, 220; podchwyty
210 i obudowe 200. Fig. 4B przedstawia réwniez szczegdt silnika 250 lewej odstawy oraz silnika 255
prawej odstawy.

Wrebiarka 120 zawiera rowniez rézne czujniki, na przykfad, aby umozliwi¢ automatyczne stero-
wanie wrebiarkg 120. Na przyktad, wrebiarka 120 zawiera pochytomierz 260 lewego ramienia, pochyto-
mierz 265 prawego ramienia, czujniki 270 lewej przektadni odstawy, czujniki 275 prawej przektadni od-
stawy oraz czujnik 280 kata nachylenia wzdtuznego i kata nachylenia poprzecznego. Fig. 4C przedsta-
wia przyblizone rozmieszczenie poszczegodlnych czujnikow. Nalezy zauwazy¢, Zze czujniki moga byc¢
umieszczone w innych miejscach na wrebiarce 120. Pochytomierze 260, 265 dostarczaja informaciji
dotyczgcych kata nachylenia ramion 215, 220. Potozenie ramion mozna réowniez mierzy¢ z uzyciem
przetwornikow liniowych, zamontowanych miedzy kazdym ramieniem 215, 220 a obudowa 200. Czujniki
270, 275 przektadni odstawy dostarczaja informacji na temat potozenia wrebiarki 120 wzdtuz przeno-
$nika AFC 125, a takze predkosci i kierunku ruchu wrebiarki 120. Czujnik 280 kata nachylenia wzdtuz-
nego i poprzecznego dostarcza informacji dotyczacych wyréwnania katowego obudowy 200. Jak przed-
stawiono na fig. 4C, nachylenie wzdtuzne wrebiarki 120 odnosi sie do odchylenia katowego w kierunku
do i od czota przodka materiatu, podczas gdy nachylenie poprzeczne wrebiarki 120 odnosi sie do réznicy
katowej miedzy prawa strong wrebiarki 120 a lewa strong wrebiarki 120, co bardziej wyraznie przedsta-
wiono z uzyciem osi na fig. 4C. Zarowno nachylenie wzdtuzne, jak i nachylenie poprzeczne wrebiarki
120 mierzy sie w stopniach. Nachylenie dodatnie odnosi sie do wrebiarki 120 odchylajacej sie od czota
przodka materiatu (to jest, gdy strona przednia wrebiarki 120 znajduje sie wyzej niz czes¢ wrebiarki 120
od strony zawaliska), podczas gdy nachylenie ujemne odnosi sie do wrebiarki 120 nachylajacej sie
w kierunku czota przodka materiatu (to jest, gdy strona przednia wrebiarki 120 znajduje sie nizej niz
czesc¢ wrebiarki 120 od strony zawaliska). Dodatnie nachylenie poprzeczne odnosi sie do wrebiarki 120,
nachylonej tak, ze prawa strona wrebiarki 120 znajduje sie wyzej niz lewa strona wrebiarki 120, podczas
gdy ujemne nachylenie poprzeczne odnosi sie do wrebiarki 120, nachylonej tak, ze prawa strona znaj-
duje sie nizej niz lewa strona wrebiarki 120. Czujniki dostarczaja informacji do okreslenia wzglednego
potozenia wrebiarki 120, prawej gtowicy urabiajacej 225 oraz lewej gtowicy urabiajacej 230.

Fig. 5 przedstawia scianowy system 105 wydobywczy w widoku wzdtuz linii czota przodka 300
materiatu. Przedstawiono obudowe scianowa 115, ktéra ostania wrebiarke 120 przed potozong powyze;j
warstwa za pomoca wysunietej stropnicy 305 obudowy $cianowej 115. Stropnica 305 jest przemiesz-
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czana w pionie (to znaczy, przemieszczana w kierunku do i od warstwy) za pomoca stojakéw hydrau-
licznych 310, 315. Lewy i prawy stojak hydrauliczny 310, 315 zawierajg ptyn pod ci$nieniem w celu
podpierania stropnicy 305. Stropnica 305 wywiera wiele sit skierowanych do gory na warstwe geolo-
giczng przez przytozenie do stojakow hydraulicznych 310, 315 cisnienia o réznych wartosciach. Po
stronie przedniej stropnicy 305 zamocowano deflektor lub ostone 320, ktéra przedstawiono w potozeniu
odparcia o czoto na fig. 5. Ostona 320 moze by¢ takze w petni wysunieta za pomoca ttoka nurnikowego
325 ostony. Ramie postepowe 330 przymocowane do podstawy 335 umozliwia ciggniecie obudowy
Scianowej 115 w kierunku czofa przodka 300 materiatu, w miare wybierania warstw materiatu, w celu
podparcia dopiero co odstonietych warstw. Ramie postepowe 330 umozliwia rowniez popychanie przez
obudowe scianowa 115 przenosnika AFC 125 w kierunku czota przodka 300 materiatu.

Jak przedstawiono na fig. 4B, 4C i 5, scianowy system 105 wydobywczy moze réwniez zawierac
jedna lub wiecej kamer do wizualnego monitorowania $cianowego systemu 105 wydobywczego. Na
przyktad na fig. 4B i 4C wrebiarka 120 zawiera pierwsza kamere 400 oraz druga kamere 405. Pierwsza
kamera 400 jest skierowana w kierunku lewej strony wrebiarki 120 i w kierunku lewej gtowicy urabiajace;
230. Pierwsza kamera 400 jest skierowana w dot czota przodka 300 materiatu powigzanego ze sciano-
wym systemem 105 wydobywczym po lewej stronie wrebiarki 120. Druga kamera 405 jest skierowana
w kierunku prawej strony wrebiarki 120 i w kierunku prawej gtowicy urabiajacej 225. Druga kamera 405
jest skierowana w doét czota przodka 300 materiatu powigazanego ze scianowym systemem 105 wydo-
bywczym po prawej stronie wrebiarki 120. W odrdznieniu od innych czujnikdw powigzanych ze sciano-
wym systemem 105 wydobywczym (na przykiad pochylomierzami 260, 265, czujnikami 270, 275 prze-
kfadni odstawy, czujnikiem 280 kata nachylenia wzdtuznego i poprzecznego i tym podobnymi), ktore
dostarczaja informacji powiazanych z biezacym i/albo wczesniejszym stanem wrebiarki 120, kamery
400, 405 sa perspektywiczne. W niektorych postaciach wykonania kamery 400, 405 sg stosowane
w potgczeniu z pochytomierzem 260 lewego ramienia, pochytomierzem 265 prawego ramienia, czujni-
kami 270 lewej przektadni odstawy, czujnikami 275 prawej przektadni odstawy oraz czujnikiem 280 kata
nachylenia wzdtuznego i poprzecznego w celu analizowania zaréwno uzyskanych wczesniej danych
powigzanych z wrebiarka 120 i czotem przodka 300, jak i danych perspektywicznych.

Kamery 400, 405 dostarczajg informacji powiazanych z horyzontem wrebiarki 120 i rynnociagiem
AFC 125. Rynnociag oznacza ptaszczyzne podtoza przenosnika AFC 125 i odpowiada Sciezce, ktora
podaza wrebiarka 120 podczas przemieszczania sie na przenosniku AFC 125. W zwiazku z tym, za-
miast reagowac na stan lub ksztatt rynnociagu, kamery 400, 405 umozliwiajg wyprzedzajace podejscie
do kompensacji stanu lub ksztattu rynnociagu.

Dodatkowo albo alternatywnie, jedna lub wiecej kamer moga znajdowac sie na obudowie $ciano-
wej, takiej jak obudowa s$cianowa 115 z fig. 5. Na fig. 5 obudowe scianowa 115 przedstawiono jako
zawierajgcg kamere 410 i kamere 415. Kazda kamera 410, 415 moze by¢ ustawiona w taki sposob, ze
kamera jest skierowana do czota przodka 300 materiatu i/albo w dot rynnociagu. Kamery 410, 415
przedstawiono zaréwno za pomoca kropki, jak i krzyzyka, celem wskazania, ze w odniesieniu do ptasz-
czyzny z fig. 5, kamery 410, 415 moga by¢ skierowane na fig. 5 (czyli w dét z prawej strony wrebiarki
120 i rynnociagu) lub skierowane poza fig. 5 (czyli w doét z lewej strony wrebiarki 120 i rynnociagu).
W postaciach wykonania, ktére obejmuja kamery 410, 415, ktdre sg montowane na obudowie $cianowej
115, na dodatkowych obudowach $cianowych zamontowane moga by¢ dodatkowe kamery (na przyktad
w réwnych odstepach) w taki sposob, ze caty rynnociag moze by¢ monitorowany niezaleznie od poto-
zenia wrebiarki 120. Kamery 400, 405 na wrebiarce 120 i kamery 410, 415 na obudowie $cianowej 115
moga by¢ stosowane przez Scianowy system 105 wydobywczy oddzielnie lub w potaczeniu ze soba.
W rezultacie scianowy system 105 wydobywczy moze wyprzedzajaco sterowac wrebiarka 120 i/albo
obudowami $cianowymi 115 w oparciu o stan lub ksztatt rynnociagu przed wrebiarka 120, gdy wrebiarka
120 przemieszcza sie w doét czota przodka 300 materiatu.

Fig. 6 przedstawia bardziej szczegdtowo jedng z kamer 400, 405, 410, 415. Jak przedstawiono
na fig. 6, kazda z kamer 400, 405, 410, 415 moze zawiera¢ obudowe 420 kamery, przestone lub obiek-
tyw 425 oraz sensor 430 kamery. Obudowa 420 kamery moze chroni¢ sensor 430 kamery przed bru-
dem, zanieczyszczeniami i uszkodzeniami w srodowisku gorniczym. W niektorych postaciach wykona-
nia obudowa 420 kamery jest skonstruowana w taki sposob, ze jest przeciwwybuchowa (,XP”) i/albo
samoistnie bezpieczna (,IS”). Obiektyw 425 zapewnia rowniez ochrone sensora 430 kamery. Jednak,
poniewaz obiektyw 425 jest przezroczysty, to obiektyw 425 moze zostaC pokryty brudem lub zanie-
czyszczeniami, ktére moga ogranicza¢ widocznos¢ sensora 430 kamery. W niektorych postaciach wy-
konania uktad przewoddéw, na przyktad na wrebiarce 120, moze by¢ uzyty do kierowania strumienia
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powietrza na obiektyw 425 jednej lub wiecej kamer 400, 405, 410, 415. Strumien powietrza skierowany
na obiektyw 425 moze oderwac i usunac brud lub zanieczyszczenia, ktére gromadza sie na obiektywie
425. Dodatkowo albo alternatywnie, w celu usuniecia brudu i zanieczyszczenh z obiektywu 425 mozna
stosowac¢ pompe wodna lub strumien wody do rozpylenia wody na obiektywie 425.

Sensor 430 kamery kamer 400, 405, 410 i 415 moze stanowi¢ czujnik $wiatta widzialnego, czujnik
Swiatta podczerwonego lub tym podobny. W niektérych postaciach wykonania sensor 430 kamery moze
wykrywac zardwno swiatto widzialne, jak i podczerwone, lub sensor 430 kamery zawiera wiele czujni-
kow tego rodzaju, Zze jeden czujnik moze wykrywaé swiatto widzialne, a drugi czujnik moze wykrywac
Swiatto podczerwone. W niektorych postaciach wykonania jedna lub wiecej sposrod kamer 400, 405,
410, 415 zawiera czujnik $wiatta do wykrywania pewnej ilo$ci $wiatta w poblizu jednej lub wiecej kamer
400, 405, 410, 415. Jezeli czujnik swiatta wykryje odpowiednig ilos¢ $wiatta (na przyktad rowna albo
wieksza niz progowa moc promieniowania) w poblizu jednej lub wiecej kamer 400, 405, 410, 415, to
jedna lub wiecej kamer 400, 405, 410, 415 realizuje wykrywanie przy uzyciu czujnika swiatta widzial-
nego. Jezeli czujnik Swiatta wykryje nieodpowiednia ilos¢ swiatta (na przyktad ponizej progowej mocy
promieniowania) w poblizu jednej lub wiecej kamer 400, 405, 410, 415, to jedna lub wiecej kamer 400,
405, 410, 415 realizuje wykrywanie przy uzyciu czujnika Swiatta podczerwonego lub czujnika Swiatta
widzialnego w potaczeniu z czujnikiem Swiatta podczerwonego. W niektérych postaciach wykonania
obraz Swiatta podczerwonego mozna natozy¢ na obraz Swiatta widzialnego w celu utworzenia popra-
wionego obrazu.

Fig. 7 przedstawia system 500 monitorowania kopalni, ktéry moze by¢ uzyty do wykrywania
i reagowania na problemy pojawiajace sie w podziemnym scianowym systemie sterowania lub sterow-
niku 505. Sterownik 505 umieszczony jest na przykiad w miejscu wydobycia i zawiera rozne elementy
sktadowe i elementy sterujace wrebiarki 120. W niektorych postaciach wykonania sterownik 505 zawiera
tez rozne elementy sktadowe i elementy sterujace obudow scianowych 115, AFC 115 i tym podobnych.
Sterownik 505 komunikuje sie z komputerem pod ziemig lub interfejsem 510 uzytkownika i komputerem
na powierzchni lub serwerem 520 za posrednictwem przetgcznika sieciowego 515, przy czym obydwa
te elementy moga by¢ umieszczone w miejscu wydobycia. Komputer 520 na powierzchni komunikuje
sie ponadto ze zdalnym komputerem monitorujagcym 530 za posrednictwem sieci 525. Zdalny komputer
monitorujacy 530 moze by¢ skonfigurowany do przetwarzania danych odbieranych z komputera 520 na
powierzchni i/albo przez przetacznik sieciowy 515 ze sterownika 505.

Kazdy z elementow sktadowych w systemie 500 monitorowania kopalni moze by¢ potaczony ko-
munikacyjnie dla potrzeb komunikacji dwukierunkowej. Sciezki komunikacyjne miedzy dowolnymi
dowe (na przyktad stosujace kable ethernetowe Iub inne), bezprzewodowe (na przyktad stosujace pro-
tokoty WiFi®, komorkowe, Bluetooth®) albo potaczenie powyzszych. Chociaz na fig. 7 przedstawiono
jedynie podziemny scianowy system wydobywczy oraz jeden przetacznik sieciowy, to z komputerem
520 na powierzchni mogag by¢ potgczone za posrednictwem przetacznika sieciowego 515 dodatkowe
maszyny gornicze, zarébwno podziemne, jak i dziatajace na powierzchni (a takze alternatywne w sto-
sunku do wydobycia scianowego). Podobnie celem zapewnienia alternatywnych $ciezek komunikacyj-
nych miedzy sterownikiem 505 a komputerem 520 na powierzchni uwzglednione moga by¢ dodatkowe
przetaczniki sieciowe lub potaczenia.

System 500 monitorowania kopalni i sterownik 505 przedstawiono bardziej szczegotowo na
fig. 8. Sterownik 505 jest potaczony elektrycznie i/albo komunikacyjnie z réznymi modutami lub elemen-
tami sktadowymi $cianowego systemu 105 wydobywczego. Na przyktad sterownik 505 jest potaczony
z komputerem pod ziemia lub interfejsem 510 uzytkownika, przetacznikiem sieciowym 515, komputerem
na powierzchni lub serwerem 520 (za posrednictwem przetacznika sieciowego 515), siecia 525 (za po-
srednictwem przetacznika sieciowego 515), modutem 535 zrédta zasilania (na przyktad modutem zrodta
zasilania AC pobierajacym napiecie zasilajace AC), jednym lub wiecej czujnikami 540 powiazanymi ze
scianowym systemem 105 wydobywczym, baza danych 545 (na przykiad do przechowywania obrazow
lub wideo powiazanych ze scianowym systemem 105 wydobywczym, profili elementéw sktadowych
i tym podobnych), pierwsza kamera 550 i druga kamera 555. Chociaz w odniesieniu do systemu 500
monitorowania kopalni przedstawiono tylko pierwszg kamere 550 i druga kamere 555, to mozliwe jest
zastosowanie dodatkowych kamer. Na przyktad system monitorowania moze zawiera¢ kazda z kamer
400, 405, 4101 415. W niektorych postaciach wykonania w systemie 500 monitorowania kopalni stosuje
sie wiecej niz cztery kamery, a liczba kamer zastosowanych w systemie 500 monitorowania kopalni
zmienia sie w zaleznos$ci od wielko$ci czota przodka 300 materiatu.
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Sterownik 505 zawiera kombinacje sprzetu i oprogramowania, ktére moga, miedzy innymi, stero-
wac dziataniem $cianowego systemu 105 wydobywczego, komunikowac sie z komputerem 520 na po-
wierzchni lub za podrednictwem sieci 525, wykrywac rynnociag $cianowego systemu 105 wydobyw-
czego, generowac perspektywiczny profil kopalni i tak dalej. W niektérych postaciach wykonania ste-
rownik 505 zawiera wiele elektrycznych i elektronicznych elementéw sktadowych, ktére zapewniaja za-
silanie, sterowanie dziataniem oraz ochrone elementow sktadowych i modutdéw w obrebie sterownika
505 i/albo scianowego systemu 105 wydobywczego. Na przyktad sterownik 505 zawiera miedzy innymi
jednostke przetwarzajaca 560 (na przyktad mikroprocesor, mikrosterownik lub inne odpowiednie urza-
dzenie programowalne), pamie¢ 565, jednostki wejsciowe 570 i jednostki wyjsciowe 575. Jednostka
przetwarzajgca 560 zawiera, miedzy innymi, jednostke sterujgcg 580, jednostke arytmetyczno-logiczng
(ALU) 585 i wiele rejestrow 590 (przedstawionych jako grupa rejestrow na fig. 8), przy czym jest ona
realizowana z wykorzystaniem znanej architektury komputerowej (na przyktad zmodyfikowanej archi-
tektury harwardzkiej, architektury von Neumanna i tym podobnej). Jednostka przetwarzajaca 560, pa-
mie¢ 565, jednostki wejsciowe 570 i jednostki wyjsciowe 575, jak réwniez rozmaite moduty, podtaczone
do sterownika 505, sa potaczone za pomoca jednej lub wiecej magistrali sterujacej i/albo magistrali
danych (na przyktad wspdlnej magistrali 595). Magistrale sterujace i/albo magistrale danych przedsta-
wiono ogdlnie na fig. 8 w celach ilustracyjnych. Zastosowanie jednej lub wiecej magistrali sterujacych
i/falbo magistrali danych dla potrzeb wzajemnego potaczenia i komunikacji miedzy réznymi modutami
i elementami sktadowymi bedzie wiadome znawcom w dziedzinie w Swietle niniejszego wynalazku.

Pamie¢ 565 stanowi trwaty nosnik odczytywany przez komputer i zawiera na przyktad obszar
pamieci programu i obszar pamieci danych. Obszar pamieci programu i obszar pamieci danych moga
zawiera¢ kombinacje réznych typéw pamieci, takich jak ROM, RAM (na przykiad DRAM, SDRAM i tym
podobne), EEPROM, pamiec¢ typu flash, dysk twardy, karta SD lub inne odpowiednie magnetyczne,
optyczne, fizyczne lub elektroniczne urzadzenia pamieciowe. Jednostka przetwarzajaca 560 jest pota-
czona z pamiecig 565 i wykonuje instrukcje oprogramowania, ktére moga by¢ przechowywane w pa-
mieci RAM pamieci 565 (na przyktad podczas wykonywania), pamieci ROM pamieci 565 (na przyktad
zasadniczo w sposob trwaty) lub innym trwatym nosniku danych, takim jak inna pamie¢ lub dysk. Opro-
gramowanie dotgczone do $cianowego systemu 105 wydobywczego moze by¢ przechowywane w pa-
mieci 565 sterownika 505. Oprogramowanie zawiera, na przyktad, oprogramowanie uktadowe, jedna
lub wiecej aplikacji, dane programu, filtry, procedury, jeden lub wiecej modutéw programowych, opro-
gramowanie do przetwarzania obrazu stosujacego przeptyw optyczny, algorytm wykrywania krawedzi
(na przyktad algorytm jednoczesnej lokalizacji i odwzorowywania SLAM (ang.: ,simultaneous localiza-
tion and mapping”), a takze inne instrukcje wykonywalne. Sterownik 505 jest skonfigurowany tak, ze
pobiera z pamieci 565 i wykonuje miedzy innymi instrukcje zwigzane z procesami i sposobami sterowa-
nia tutaj opisanymi. W innych konstrukcjach sterownik 505 zawiera dodatkowe, zawiera mniej lub za-
wiera inne elementy sktadowe. W niektérych postaciach wykonania oprogramowanie dotaczone do scia-
nowego systemu 105 wydobywczego moze by¢ przechowywane w pamieci komputera 520 na po-
wierzchni lub zdalnego komputera monitorujacego 530. W takich postaciach wykonania komputer 520
na powierzchni lub zdalny komputer monitorujacy 530 jest skonfigurowany do pobierania z pamieci
i wykonywania instrukcji zwiazanych z procesami i sposobami sterowania tutaj opisanymi (na przyktad
oprogramowania do przetwarzania obrazu stosujacego przeptyw optyczny, algorytmu wykrywania kra-
wedzi i tym podobnych).

Czujniki 540 zawieraja pochytomierz 260 lewego ramienia, pochytomierz 265 prawego ramienia,
czujniki 270 lewej przektadni odstawy, czujniki 275 prawej przektadni odstawy oraz czujnik 280 kata
nachylenia wzdtuznego i poprzecznego, jak opisano powyzej w odniesieniu do fig. 4C. Te czujniki 540
moga by¢ stosowane przez sterownik 505 w sposob historyczny celem scharakteryzowania biezgcego
ifalbo wczesniejszego stanu wrebiarki 120 lub rynnociagu powiazanych ze scianowym systemem 105
wydobywczym. Taki historyczny scianowy system wydobywczy opisano w amerykanskim dokumencie
patentowym o nr US 9,726,017, udzielonym 8 sierpnia 2017 i zatytutowanym ,HORIZON MONITORING
FOR LONGWALL SYSTEM”, ktérego zawartosS¢ wiacza sie tutaj w catosci na zasadzie odniesienia.
Jednak sterownik 505 moze réwniez stosowa¢ kamery 550 i 555 w sposob perspektywiczny celem
scharakteryzowania przysztego stanu rynnociggu powigzanego ze $cianowym systemem 105 wydo-
bywczym, z jakim zetknie sie wrebiarka 120.

Kamery 550, 555 przechwytujg obrazy lub materiat wideo z obszaréw w poblizu wrebiarki 120 lub
obuddw scianowych 115. W postaciach wykonania, w ktérych kamery 550, 555 sg zamontowane na
wrebiarce 120, sterownik 505 ustala kierunek ruchu wrebiarki 120. W oparciu o kierunek ruchu wrebiarki
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120 sterownik 505 analizuje obrazy lub materiat wideo przechwytywane z jednej z kamer 550, 555.
W niektorych postaciach wykonania, w oparciu o kierunek ruchu wrebiarki 120, sterownik 505 selektyw-
nie WELACZA jedng z kamer 550, 555 i WYLACZA druga w taki sposob, ze sterownik 505 odbiera wy-
tacznie obrazy lub materiat wideo z jednej z kamer 550, 555. W innych postaciach wykonania sterownik
505 odbiera sygnaty obrazu lub wideo z kazdej z kamer 550, 555 i moze ignorowac sygnaty odbierane
z jednej z kamer 550, 555 zwrdconej w kierunku przeciwnym od aktualnego kierunku ruchu wrebiarki
120. Ignorowanie sygnatow z jednej z kamer 550, 555 obejmuje na przyktad odrzucenie sygnatow, nie-
przetwarzanie sygnatow, niewykonywanie wykrywania krawedzi lub przetwarzania obrazu stosujacego
przeptyw optyczny z uzyciem sygnatow lub niesterowanie scianowym systemem 105 wydobywczym
w oparciu o te sygnaty. Poniewaz wrebiarka 120 przemieszcza sie wylacznie w jednym kierunku
w danym momencie, to potrzebna jest wytacznie jedna skierowana do przodu lub perspektywiczna ka-
mera 550, 555 do oszacowania zblizajacego sie rynnociagu, z jakim ma sie zetknga¢ wrebiarka 120,
i wygenerowania perspektywicznego profilu kopalni.

W postaciach wykonania, w ktérych kamery 550, 555 sg zamontowane na obudowie scianowe;
115, sterownik 505 moze ustali¢ potozenie i kierunek ruchu wrebiarki 120 w oparciu o obrazy lub mate-
riat wideo odbierane z wielu kamer. W innych postaciach wykonania sterownik 505 ustala potozenie
i kierunek ruchu wrebiarki 120 w oparciu o inne czujniki powigazane z wrebiarkg 120. Na przyktad,
w postaciach wykonania, w ktorych kamery 550, 555 sg zamontowane na obudowie scianowej 115,
stosuje sie wiele kamer 550, 555 w $cianowym systemie 105 wydobywczym w celu zagwarantowania
uchwycenia catej dlugosci AFC 125. Obrazy lub materiat wideo z kazdej kamery w Scianowym systemie
105 wydobywczym moga by¢ oszacowane celem ustalenia potozenia i kierunku ruchu wrebiarki 120
wzdtuz AFC 125. W niektérych postaciach wykonania algorytm przetwarzania obrazu moze by¢ uzyty
do wykrywania potozenia wrebiarki 120 na podstawie jednego lub wiecej obrazéw lub jednego lub wiece;
strumieni wideo z kamer 550, 555. Na przyktad sterownik 505 zawiera instrukcje wykonywalne przez
komputer do przeprowadzania wykrywania krawedzi i przetwarzania obrazu stosujacego przeptyw op-
tyczny w obrebie jednego lub wiecej obrazdéw lub strumieni wideo. W niektdrych postaciach wykonania
sterownik 505 jest skonfigurowany do realizowania techniki wykrywania SLAM (na przykiad w celu wy-
krywania réznic miedzy oczekiwanym ksztattem wrebiarki a wykrytym ksztattem wrebiarki). W innych
postaciach wykonania sterownik 505 moze realizowac¢ inne techniki wykrywania krawedzi, na przykfad
wykrywanie krawedzi metoda Canny'ego lub inny sposéb wykrywania pierwszego rzedu, sposob wykry-
wania drugiego rzedu (na przyktad techniki réznicowe), zgodnosci faz, algorytmem PST (ang.: ,phase
stretch transform”) i tym podobne. Sterownik 505 stosuje przetwarzanie obrazu stosujacy przeptyw op-
tyczny na przykfad do obliczania ruchu pikseli z jednego obrazu lub ramki obrazu do nastepnego obrazu
lub ramki obrazu. Zmiany pikseli z obrazu lub ramki obrazu umozliwiaja sterownikowi sledzenie ruchu
elementéw skladowych scianowego systemu 105 wydobywczego. Sterownik 505 moze by¢ skonfiguro-
wany do realizacji jednej lub wiecej technik przetwarzania obrazu stosujacego przeptyw optyczny, takich
jak metoda korelacji faz, metoda blokowa, metoda réznicowa (na przyktad metoda Horna-Schuncka,
metoda Buxtona-Buxtona, metoda Blacka-Jepsona i tym podobne) lub dyskretne metody optymalizacii.

Technika analizy obrazu lub wideo realizowana przez sterownik 505 jest dostosowana do $cia-
nowego systemu wydobywczego, takiego jak scianowy system 105 wydobywczy. W rezultacie sterow-
nik 505 jest w stanie realizowac technike analizy obrazu lub wideo w celu zidentyfikowania okreslonych
cech $cianowego systemu 105 wydobywczego. Jak opisano powyzej, w niektérych postaciach wykona-
nia oprocz wykrywania rynnociagu sterownik 505 jest skonfigurowany do wykrywania wrebiarki 120. Na
przyktad obudowa 200 ma spojny ksztatt, nawet gdy ramiona 215, 220 sa potaczone przegubowo. Ste-
rownik 50 odbiera sygnaty obrazu lub wideo z kamer 550, 555, wykrywa krawedzie w obrebie przechwy-
conych sygnatéw obrazu lub wideo i poréwnuje wykryte ksztatty krawedzi ze znana geometrig lub kon-
strukcja obudowy 200. W niektdrych postaciach wykonania pamie¢ 565 lub baza danych 545 przecho-
wuje jeden lub wiecej modeli dotyczacych wygladu obudowy 200 (lub dowolnego innego elementu skia-
dowego scianowego systemu 105 wydobywczego) dla potrzeb poréownania z wykrytymi krawedziami.
W rezultacie sterownik 105 jest skonfigurowany do wykrywania jednego lub wiecej obiektow w obrebie
scianowego systemu 105 wydobywczego dla potrzeb identyfikacji potozenia obiektow lub wykrywania
ksztattu rynnociagu. Sterownik 505 moze rowniez wykrywac, w jaki sposob jeden lub wiece] obiektow
zmieniaja sie na poszczegodlnych obrazach przy uzyciu przetwarzania obrazu stosujacego przeptyw op-
tyczny.

W postaciach wykonania, w ktérych kamery 550, 555 sg skierowane w dét czota przodka 300
materiatu, kamery 550, 555 skierowane w kierunku ruchu wrebiarki 120 (czyli kamera perspektywiczna)
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generuja sygnaty, ktére sa odbierane przez sterownik 505. Sterownik przetwarza i analizuje sygnaty
z kamer 550, 555 w opisany powyzej sposob przez realizowanie wykrywania krawedzi w celu zidentyfi-
kowania elementow sktadowych lub cech scianowego systemu 105 wydobywczego. Na przyktad ste-
rownik 505 moze by¢ skonfigurowany do identyfikowania poszczegdlnych segmentow (na przyktad po-
taczonych wypukiych segmentow) AFC 125 lub krawedzi gornej rynny przesypowej. AFC 125 podaza
za rynnociagiem kopalni, gdy rynnociag unosi sie i opada (czyli w kierunku pionowym Z [patrz fig. 5])
lub biegnie w kierunku do lub od obudow $cianowych 115 (czyli w kierunku poziomym Y [patrz fig. 5]).

Sterownik 505 jest skonfigurowany do ustalania ksztattu rynnociagu, przy ktorym wkrétce sie
znajdzie wrebiarka 120, na podstawie potaczenia kilku segmentow AFC 125. Dodatkowo albo alterna-
tywnie sterownik 505 jest skonfigurowany do identyfikowania stropnicy 305 kazdej obudowy Scianowej
115. Podobnie do segmentow AFC 125 obudowy s$cianowe moga podazacC za rynnociagiem czota
przodka 300 materiatu. Dzieki identyfikacji granic stropnicy 305 i potaczeniu ze soba kilku stropnic ste-
rownik 505 jest skonfigurowany do ustalania ksztattu rynnociagu, przy ktérym wkroétce znajdzie sie wre-
biarka 120. Segmenty AFC 125 i stropnice 305 obudowy s$cianowe] 115 zapewniono jako przyktady
ilustrujgace cechy, jakie sterownik 505 moze stosowac¢ do identyfikacji rynnociagu czota przodka 300
materiatu przed wrebiarkg 120. W niektorych postaciach wykonania w celu wykrywania rynnociagu sto-
sowa¢ mozna samodzielnie lub w potgczeniu dodatkowe Iub inne cechy $cianowego systemu 105 wy-
dobywczego, gdy cechy te sg zgodne z rynnociagiem i moga by¢ na przykiad spdjnie identyfikowane
wzdtuz dtugosci czota przodka 300 materiatu. W niektorych postaciach wykonania ustalony ksztatt ryn-
nociagu mozna rowniez porownac z odwzorowang wczesniejsza wersja rynnociagu, przez co sterownik
505 moze okresli¢ zmiany w rynnociggu na podstawie wczesniejszych cykli wrebiarki.

Gdy wrebiarka 120 dotrze do konca AFC 125, to wrebiarka 120 jest sterowana w taki sposob, ze
przemieszcza sie w kierunku przeciwnym wzdtuz AFC 125. W rezultacie w postaciach wykonania,
w ktorych kamery 550, 555 sg zamontowane na wrebiarce 120, sterownik 505 moze przetgczaé sie
miedzy kamerami 550, 555, aby ponownie przetwarzac i analizowac sygnaty obrazu lub wideo z jedne;j
z kamer 550, 555, ktora jest zwrocona w kierunku ruchu wrebiarki 120.

Fig. 9 przedstawia sposob 600 sterowania scianowym systemem 105 wydobywczym. Sposob
600 rozpoczyna sie od dziatania $cianowego systemu 105 wydobywczego, a sterownik 505 generuje
jeden lub wiecej sygnatow sterujgcych dla wrebiarki 120 scianowego systemu 105 wydobywczego
(ETAP 605). Sygnaly sterujace obejmuja na przyktad sygnaty powiazane z wrebiarkg 120 przemiesz-
czajaca sie wzdtuz AFC 125. Gdy sterownik 505 steruje wrebiarka 120, sterownik 505 odbiera sygnaty
od wielu czujnikow (ETAP 610). Sygnaty z czujnikow obejmuja miedzy innymi sygnaty z pochytomierza
260 lewego ramienia, pochytomierza 265 prawego ramienia, czujnikéw 270 lewej przektadni odstawy,
czujnikow 275 prawej przektadni odstawy oraz czujnika 280 kata nachylenia wzdtuznego i poprzecz-
nego. Sterownik 505 jest skonfigurowany do stosowania tych odebranych sygnatow do sterowania dzia-
taniem wrebiarki 120 i/albo generowania profilu kopalni powiazanego ze $cianowym systemem 105 wy-
dobywczym. Profil kopalni generowany przez sterownik 105 moze obejmowac profil rynnociagu, profil
wrebu przystropowego, profil wrebu przyspagowego, profil nachylenia wzdtuznego, profil podniesienia
i tym podobne. Takie profile generowane przez sterownik 505 odpowiadaja uzyskanym wczesniej da-
nym czujnikow, ktore zostaty odebrane przez sterownik 505 i skompilowane z uzyskaniem pozadanego
profilu (profili). Jednak te profile stanowia profile historyczne, poniewaz dotycza sytuaciji, ktérych wre-
biarka 120 juz doswiadczyta (na przyktad profil dla wczesniejszego cyklu wrebiarki 120 przemieszcza-
jacej sie wzdtuz AFC 125).

Sterownik 505 jest rowniez skonfigurowany do sterowania dziataniem scianowego systemu 105
wydobywczego w sposéb perspektywiczny. Sterownik 505 odbiera jeden lub wiecej sygnatow obrazu
lub wideo z kamer 550, 555 (ETAP 615). Sterownik analizuje sygnaty obrazu i wideo z kamer 550, 555
w sposob opisany powyzej do wykrywania na przyktad krawedzi jednego lub wiecej elementéw sktado-
wych scianowego systemu 105 wydobywczego (na przyktad obudéw scianowych 115, wrebiarki 120,
AFC 125, i tym podobnych) (ETAP 620). Na podstawie przeanalizowanych sygnatow obrazu lub wideo
z kamer 550, 555 sterownik 505 generuje perspektywiczny profil kopalni (ETAP 625). Perspektywiczny
profil kopalni obejmuje na przyktad wizualng reprezentacje rynnociagu. Wizualna reprezentacja moze
by¢ odtworzona na wyswietlaczu (na przykiad na komputerze 510 pod ziemiag lub zdalnym komputerze
monitorujacym 530) lub moze pozostawac w postaci danych dla potrzeb przetwarzania i sterowania
przez sterownik 505. W niektorych postaciach wykonania perspektywiczny profil kopalni moze rowniez
obejmowac perspektywiczny profil wrebu przystropowego, perspektywiczny profil wrebu przyspago-
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wego, perspektywiczny profil nachylenia wzdtuznego, perspektywiczny profil podniesienia i tym po-
dobne. Rézne rodzaje profili perspektywicznych, ktére moga by¢ zawarte w wygenerowanym perspek-
tywicznym profilu kopalni, moga by¢ wygenerowane w sposob opisany powyzej przez wykrywanie kra-
wedzi réznych elementéw skiadowych scianowego systemu 105 wydobywczego. Na przykiad profil
wrebu przystropowego moze by¢ wygenerowany w oparciu o wykryte krawedzie obuddéw $cianowych
115, a profil rynnociagu moze by¢ wygenerowany w oparciu o wykryte krawedzie AFC 125. Perspekty-
wiczny profil kopalni wygenerowany przez sterownik 505 moze réowniez obejmowac obliczone lub osza-
cowane parametry scianowego systemu 105 wydobywczego. Na przyktad parametry Scianowego sys-
temu wydobycia, ktére moga by¢ okreslone na podstawie profilu perspektywicznego, obejmuja parametr
stopni spagowych, parametr wydobycia, parametr nachylenia wzdtuznego, parametr szybkosci zmiany
kata nachylenia poprzecznego i tym podobne dla czesci czota przodka 300 materiatu, w ktérej ma zna-
lez¢ sie wrebiarka 120. Te i inne parametry powigzane ze scianowym systemem wydobywczym opisano
w amerykanskim dokumencie patentowym o nr US 9,726,017, ktérego zawartos¢ wigczono w catosci
za zasadzie odniesienia.

W odréznieniu od historycznych scianowych systemow wydobywczych, perspektywiczny Scia-
nowy system wydobywczy stosujacy kamery 550, 555 moze wyprzedzajgco sterowac scianowym sys-
temem 105 wydobywczym w oparciu o to, gdzie ma znalez¢ sie wrebiarka 120 (to jest, nie wylacznie
w oparciu o to, gdzie juz wrebiarka byfa). Na przyktad perspektywiczny profil kopalni moze obejmowac
parametr stopni spagowych powigzany z przysztymi zmianami podniesienia w rynnociagu. Historyczne
scianowe systemy wydobywcze mogty reagowaé wytacznie na te zmiany, ostrzegajac operatora, ze
wystapita wczesniej zmiana podniesienia, na przyktad wydobyto mniej materiatu niz byto pozadane.
Profil perspektywiczny moze by¢ uzyty do generowania jednego lub wiecej sygnatow sterujacych (ETAP
630) w celu sterowania dziataniem $cianowego systemu 105 wydobywczego (ETAP 635).

Sygnaly sterujace obejmuja sygnaty sterujace dla obudow scianowych 115, wrebiarki 120, AFC
125 i tym podobnych. Na przyktad perspektywiczny profil kopalni jest stosowany przez sterownik 505
do sterowania wysokoscig lub przemieszczaniem do przodu obuddw scianowych 115 przed wrebiarka
120. Perspektywiczny profil kopalni moze by¢ stosowany do sterowania prawym ramieniem 215, prawa
gtowica urabiajaca 225, lewym ramieniem 220 oraz lewg gtowica urabiajaca 230, aby bardziej wydajnie
wybiera¢ materiat z czota przodka 300 materiatu. Perspektywiczny profil kopalni moze by¢ rowniez sto-
sowany do sterowania AFC 125 (na przyktad predkoscia obrotowa napedéw 130 AFC), aby bardziej
wydajnie wydobywac¢ materiat z kopalni (na przyktad w oparciu o ilo§¢ materiatu, jaka ma zosta¢ wydo-
byta). Sterowanie obudowami scianowymi 115, wrebiarka 120 i AFC 125 w oparciu o perspektywiczny
profil kopalni to przyktadowe sposoby sterowania dla Scianowego systemu 105 wydobywczego. Jednak
inne elementy sktadowe scianowego systemu 105 wydobywczego moga by¢ réwniez kontrolowane
w oparciu o perspektywiczny profil kopalni (na przyktad BSL 145, kruszarka lub sortownik 150 i tym
podobne). Ponadto etapy sposobu 600 zostaty przedstawione w przyktadowej kolejnosci. Jednak rézne
etapy przedstawionego sposobu 600 moga by¢ usuniete ze sposobu 600 lub realizowane w innej kolej-
nosci niz okreslona kolejnos¢ przedstawiona na fig. 9. Na przykiad sposob 600 moze by¢ zmodyfiko-
wany w taki sposob, ze sygnaty z czujnikow 540 i sygnaty z kamer 550, 555 sg odbierane i przetwarzane
przez sterownik 505, zanim wrebiarka 120 w wyniku sterowania przemiesci sie wzdtuz AFC 125.

Zatem postaci wykonania tutaj opisane zapewniaja miedzy innymi systemy i sposoby sterowania
$cianowym systemem wydobywczym w oparciu o perspektywiczny profil kopalni. Rézne cechy i korzysci
niniejszego wynalazku przedstawiono w ponizszych zastrzezeniach.

Zastrzezenia patentowe

1. Scianowy system wydobywczy (100) zawierajacy:
przenosnik scianowy (125),
wrebiarke (120) skonfigurowana do przemieszczania wzdtuz przenosnika scianowego (125)
w pierwszym kierunku albo w drugim kierunku, przy czym wrebiarka (120) zawiera obudowe
(200) wrebiarki, pierwsza gtowice urabiajaca (225) biegnaca w pierwszym kierunku z dala od
obudowy (200) wrebiarki oraz druga gtowice urabiajaca (230) biegnaca w drugim kierunku
z dala od obudowy (200) wrebiarki,
znamienny tym, ze
zawiera
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pierwsza kamere (400) skonfigurowana do generowania pierwszego sygnatu powiazanego
z pierwszym kierunkiem przemieszczania wrebiarki (120),
druga kamere (405) skonfigurowang do generowania drugiego sygnatu powiazanego z dru-
gim kierunkiem przemieszczania wrebiarki (120), oraz
sterownik (505) zawierajacy trwaty nosnik (565) odczytywany przez komputer i procesor
(560), przy czym sterownik (505) zawiera instrukcje wykonywalne przez komputer prze-
chowywane na nosniku (565) odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem
scianowego systemu wydobywczego (100) w celu:
odbierania pierwszego sygnatu z pierwszej kamery (400),
odbierania drugiego sygnatu z drugiej kamery (405),
analizowania co najmniej jednego spoéréd pierwszego sygnatu i drugiego sygnatu
w celu identyfikacji jednej lub wiecej krawedzi konstrukcji $cianowego systemu wy-
dobywczego (100) przed wrebiarka (120) w pierwszym kierunku albo w drugim kie-
runku,
generowania perspektywicznego profilu kopalni w oparciu o jedna lub wiecej krawe-
dzi, oraz
sterowania scianowym systemem wydobywczym (100) w oparciu o perspektywiczny
profil kopalni.
. Scianowy system wydobywczy (100) wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze pierwsza kamera
(400) i druga kamera (405) sa zamontowane na obudowie (200) wrebiarki (120).
. Scianowy system wydobywczy (100) wedtug zastrz. 1, znamienny tym, Ze konstrukcje $cia-
nowego systemu wydobywczego (100) przed wrebiarka (120) stanowi przenosnik scianowy
(125).
. Scianowy system wydobywczy (100) wedtug zastrz. 3, znamienny tym, Ze jedna lub wiecej
krawedzi przedstawiaja rynnociag wrebiarki (120).
. Scianowy system wydobywczy (100) wedtug zastrz. 4, znamienny tym, ze instrukcje wyko-
nywalne przez komputer przechowywane na nosniku (565) odczytywanym przez komputer do
sterowania scianowym systemem wydobywczym (100) w oparciu o perspektywiczny profil ko-
palni obejmuja instrukcje wykonywalne przez komputer do sterowania jedna sposrod pierw-
szej gtowicy urabiajacej (225) i drugiej gtowicy urabiajacej (230).
. Scianowy system wydobywczy (100) wedtug zastrz. 4, znamienny tym, e instrukcje wyko-
nywalne przez komputer przechowywane na nosniku (565) odczytywanym przez komputer do
sterowania scianowym systemem wydobywczym (100) w oparciu o perspektywiczny profil ko-
palni obejmuja instrukcje wykonywalne przez komputer do sterowania przenosnikiem sciano-
wym (125).
. Scianowy system wydobywczy (100) wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze sterownik (505)
zawiera ponadto instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane w nosniku (565)
odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem $cianowego systemu wydobyw-
czego (100), aby wykonywac algorytm jednoczesnej lokalizacji i odwzorowywania (,SLAM”)
w celu identyfikacji jednej lub wiecej krawedzi konstrukcji $cianowego systemu wydobywczego
(100).
. Scianowy system wydobywczy (100) wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze
pierwsza kamera (400) jest skonfigurowana do wykrywania zaréwno swiatta widzialnego, jak
i Swiatta podczerwonego; oraz
druga kamera (405) jest skonfigurowana do wykrywania zaréwno s$wiatta widzialnego, jak
i Swiatta podczerwonego.
. Scianowy system wydobywczy (100) wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze pierwsza kamera
(400) jest zamontowana na obudowie $cianowej (115), przy czym obudowa scianowa (115)
jest skonfigurowana do ostaniania wrebiarki (120) przed potozona powyzej warstwa geolo-
giczna.



14

<
(=

PL 246849 B1

Rysunki




¢ OI4

TR

. ~—r~\ w _ —— _
N . N T T HH O U .-..q... A <




16 PL 246849 B1

og- A
o e
pA
o]
=
N\
\ vy
- X
o~
@]
g Ry
o)
. <
N
<
- &




17

PL 246849 B1

gy DId
0£T
(VAVId) 0T 0T L (VvmET)
o—muuummmmmm” )
YA
sic st v ) ! /e £, |0
Q 3
ST 002
Sov 00t
0zl vl
Vv DI
STT
0€T m,
(VAT .

\

N
{
g

W’J (VYY)
M\
o.\



18

PL 246849 B1

NACHYLENIE
WZDLUZNE

DO PRZODKA
__.-¥ WEGLOWEGO

.

)\

\,
=
\ )___1\)
) [S4]
S~
(- ER
| z5
5g 2%
%8
o=
&9
~ D
o o
oz

FIG. 4C



19

PL 246849 B1

cee (1 %3
/ L.J
= S sy -
\\.H/ eY) Tem———y g l.' [am) o —.
nl\\ rnu‘.rll 'FIVJ ’
y ;T T i 4 !
I\J \\.\wl H
7 / i
! 4
/ ]
/ Ji
iy : .—.l_.
4 /
] 7
' f
/ .
¢ [
/! /
/ 14
\ 4 /
o~
{4 \ V/// \\
o M\/ AR / /
p—a t.r\\ N/ \\
XN ® 0zl
! v
N SR
/ L AN .
NS cre‘olg
N

S Old




PL 246849 B1

20

sty =

(0133 4

0cy

e

S1v ‘01t “‘SOp “00p

9 'DIA




21

PL 246849 B1

S0S

(VIDAFOOAM NISIEIA M) ~
VINVAOYTLS WAISAS _ €

A2

AMONVIOS ANWHIZAOd

N

A 4

1189

AMOIDTIS MINZIYVIIZdd

%Y

00¢

AN

Il

0 &

I

sTs

L OI4d

0¢e



PL 246849 B1

22

SSS

0ss

Sve

065

N

¢8s

S06

S SN

08¢

v/\/

4
\
amonsran|  AoLSEs HIANVA | [Anvinoud —
DILSONCAL piisoNadr DAV JIINY AdLSIIT
DAINVI
/\/ /\/ ¥NZIIDOT \\.
VIINA /\/ ONZOALTRIAAY
-ONLAZN All SLS 0LS VALSONGAL
\/\ SITHITLNG S9¢
0ls VOVINEAIS
< > viISoNadr N
\(\ J N\
VOVIVZavALLAZad
C6S VILSONAALS
09¢ MINMOYALS
. J A
N
AMOLIIIS MINZOV1324d g H MINAZD Q H FANVISVZ
SIS /\/ /\./
(S3Y
\/\.nﬂn_
0zZs —| =

§ DIA

Y43

00S



PL 246849 B1 23

FIG. 9

\ GENEROWANIE 605

SYGNALU
(SYGNALOW)
STERUJACEGO DLA
WREBIARKI

:

ODBIERANIE
SYGNALOW Z
CZUINIKA
(CZUINIKOW)
WREBIARKI

'

ODBIERANIE
SYGNALOW
Z KAMERY
(KAMER)

I

ANALJZOWANIE
SYGNALOW
Z KAMERY
(KAMER)

:

GENEROWANIE
PERSPEKTYW]-
CZNEGO
PROFILU
KOPALNI

:

GENEROWANIE 630
SYGNALOW
STERUJACYCH
W OPARCIU
O PROFIL

600

\,

610

618

620

N N N

625

635
STEROWANIE
SCIANOWYM
SYSTEMEM
WYDOBYWCZYM




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings

