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Opis wynalazku

Niniejszy wynalazek odnosi sie do monitorowania potozenia kombajnu gérniczego w scianowym
systemie wydobywczym.

ISTOTA WYNALAZKU

Sposbéb monitorowania maszyny gorniczej do wykonywania wrebow w $cianowym systemie wy-
dobywczym, w ktérym maszyna goérnicza do wykonywania wrebdw zawiera kombajn, zawierajacy gto-
wice urabiajaca, przy czym w sposobie uzyskuje sie przy uzyciu procesora informacje dotyczace zada-
nego kata nachylenia kombajnu, odbiera sie przez procesor kat nachylenia wskazujacy biezace poto-
zenie kombajnu w nachyleniu, przy czym sposéb charakteryzuje sie tym, Zze okresla sie przy uzyciu
procesora, czy kat nachylenia miesci sie w zakresie Zadanego kata nachylenia. Zakres zadanego kata
nachylenia jest oparty na informacjach o zadanym kacie nachylenia i zakres zadanego kata nachylenia
zawiera gorny prog kata nachylenia i dolny prég kata nachylenia. W sposobie reguluje sie, przy uzyciu
procesora, potozenie gtowicy urabiajacej zaleznie od tego, czy kat nachylenia znajduje sie w zakresie
zadanego kata nachylenia. Regulowanie potoZzenia gtowicy urabiajacej obejmuje zmiane jej potozenia
tak, ze:

—  gtowica urabiajaca jest obnizana, gdy kat nachylenia przekracza gorny prég kata na-

chylenia,

—  glowica urabiajaca jest podnoszona, gdy kat nachylenia znajduje sie ponizej dolnego progu

kata nachylenia.

Korzystnie, informacje o zadanym kacie nachylenia zawieraja zadany kat nachylenia oraz tole-
rancje zadanego kata nachylenia, przy czym warto$¢ 2adanego kata nachylenia okresla sie na podsta-
wie typu terenu, w ktérym pracuje kombajn.

Korzystnie, okredlenie, czy kat nachylenia miesci sie w zakresie zadanego kata nachylenia, obej-
muje poréwnanie przy uzyciu procesora kata nachylenia z co najmniej jednym sposréd gérnego progu
kata nachylenia oraz dolnego progu kata nachylenia.

Korzystnie, sposdb obejmuje ponadto obliczenie przy uzyciu procesora wielkosci korekty nachy-
lenia na podstawie réznicy miedzy katem nachylenia a co najmniej jednym elementem z grupy obejmu-
jacej gorny prog kata nachylenia oraz dolny prég kata nachylenia, i w ktérym regulowanie potozenia
gtowicy urabiajacej obejmuje co najmniej jedno sposréd opuszczania i podnoszenia gtowicy urabiajace;
na podstawie wielkosci korekty nachylenia.

Korzystnie, uzyskanie informacji dotyczacych Zzadanego kata nachylenia obejmuje odebranie
przez procesor zadanego kata nachylenia i obliczenie przez procesor co najmniej jednego elementu
Z grupy obejmujacej gorny prog kata nachylenia oraz dolny prég kata nachylenia z wykorzystaniem
zadanego kata nachylenia oraz tolerancji zadanego kata nachylenia, przy czym zakres zadanego kata
nachylenia jest wyznaczony przez co najmniej jeden sposréd goérnego progu kata nachylenia oraz dol-
nego progu kata nachylenia.

Korzystnie, uzyskanie informacji dotyczacych Zzadanego kata nachylenia obejmuje odebranie
przez procesor co najmniej jednego elementu z grupy obejmujacej gorny prég kata nachylenia oraz
dolny prég kata nachylenia, przy czym zakres zadanego kata nachylenia jest wyznaczony przez co
najmniej jeden sposréd gornego progu kata nachylenia oraz dolnego progu kata nachylenia, i przy czym
okreslenie, czy kat nachylenia miesci sie w zakresie 2adanego kata nachylenia, obejmuje poréwnanie
przy uzyciu procesora kata nachylenia z co najmniej jednym elementem sposréd gérnego progu kata
nachylenia oraz dolnego progu kata nachylenia.

Korzystnie, gtowice urabiajaca stanowi gtowica urabiajaca spagowa stosowana do urabiania dol-
nego odcinka ztoza mineralnego, i przy czym kombajn zawiera ponadto stropowa glowice urabiajaca
stosowana do urabiania gérnego odcinka ztoza mineralnego.

Urzadzenie monitorujace dla $cianowego systemu wydobywczego, zawierajace kombajn, zawie-
rajacy gtowice urabiajaca oraz czujnik do okreslania potozenia w nachyleniu kombajnu, charakteryzu-
jace sie tym, Zze urzadzenie monitorujace zawiera:

modut monitorujacy zrealizowany przy uzyciu dziatania procesora, pozostajacy w tacznosci
z kombajnem, do uzyskiwania informacji dotyczacych zadanego kata nachylenia oraz odbierania kata
nachylenia wskazujacego biezace potozenie nachylenia kombajnu.
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Modut monitorujacy zawiera:

modut analizy skonfigurowany do okreslania, czy kat nachylenia mieéci sie w zakresie zada-
nego kata nachylenia, przy czym zakres zadanego kata nachylenia jest oparty na informa-
cjach o zadanym kacie nachylenia, przy czym zakres zadanego kata nachylenia zawiera
gorny prog kata nachylenia i doiny prég kata nachylenia; oraz

modut korekcji skonfigurowany do regulowania potozenia gtowicy urabiajacej zaleznie od
tego, czy kat nachylenia znajduje sie w zakresie Zadanego kata nachylenia, przy czym modut
korekciji jest skonfigurowany do obnizenia potoZzenia gtowicy urabiajacej, gdy kat nachylenia
przekracza gérny prég kata nachylenia, oraz podniesienia potoZzenia gtowicy urabiajacej, gdy
kat nachylenia znajduje sie ponizej dolnego progu kata nachylenia.

Korzystnie, informacje o zadanym kacie nachylenia zawieraja zadany kat nachylenia oraz tole-
rancje zadanego kata nachylenia, przy czym warto$é Zadanego kata nachylenia okresla sie na podsta-
wie typu terenu, w ktérym pracuje kombajn.

Korzystnie, modut analizy jest skonfigurowany do obliczania wielkosci korekty nachylenia na pod-
stawie réznicy miedzy katem nachylenia a co najmniej jednym sposréd gérnego progu kata nachylenia
oraz dolnego progu kata nachylenia, i przy czym modut korekcji jest skonfigurowany do przeprowadza-
nia co najmniej jednego sposréd obnizania i podnoszenia gtowicy urabiajacej na podstawie wielkosci
korekty nachylenia.

Korzystnie, modut analizy jest skonfigurowany do poréwnywania kata nachylenia z co najmniej
jednym sposréd gérnego progu kata nachylenia oraz dolnego progu kata nachylenia do okreslenia, czy
kat nachylenia mieéci sie w zakresie Zadanego kata nachylenia.

Korzystnie, modut monitorujacy jest skonfigurowany do odbierania zadanego kata nachylenia,
obliczania co najmniej jednego sposrdd gornego progu kata nachylenia oraz dolnego progu kata nachy-
lenia przy uzyciu zadanego kata nachylenia oraz tolerancji zZadanego kata nachylenia, przy czym zakres
zadanego kata nachylenia jest wyznaczony przez co najmniej jeden sposrod gérnego progu kata na-
chylenia oraz dolnego progu kata nachylenia.

Korzystnie, modut monitorujacy jest skonfigurowany do odbierania co najmniej jednego sposrod
gornego progu kata nachylenia oraz dolnego progu kata nachylenia, przy czym zakres zadanego kata
nachylenia jest wyznaczony przez co najmniej jeden sposréd gérnego progu kata nachylenia oraz dol-
nego progu kata nachylenia i przy czym modut analizy jest skonfigurowany do poréwnywania kata na-
chylenia z co najmniej jednym sposrdd gérnego progu kata nachylenia oraz dolnego progu kata nachy-
lenia do okreslenia, czy kat nachylenia miesci sie w zakresie zadanego kata nachylenia.

Korzystnie, gtowice urabiajaca stanowi spagowa gtowica urabiajaca stosowana do urabiania dol-
nego odcinka ztoza mineralnego, i przy czym kombajn zawiera ponadto stropowa gtowice urabiajaca
stosowana do urabiania gérnego odcinka ztoza mineralnego.

Scianowy system wydobywczy zawierajacy kombajn, zawierajacy korpus, gtowice urabiajaca po-
taczona z korpusem, czujnik rozmieszczony w obrebie korpusu i skonfigurowany do okreslania potoze-
nia w nachyleniu korpusu, oraz procesor rozmieszczony w obrebie korpusu, charakteryzuje sie tym, ze
procesor jest skonfigurowany do

uzyskania informacji dotyczacych zadanego kata nachylenia kombajnu,

odebrania z czujnika kata nachylenia wskazujacego biezace potozenie korpusu w nachyleniu,
okreslenia, czy kat nachylenia miesci sie w zakresie zadanego kata nachylenia, przy czym
zakres zadanego kata nachylenia jest oparty na informacjach o zadanym kacie nachylenia,
przy czym zakres zadanego kata nachylenia zawiera gérny prég kata nachylenia i dolny prég
kata nachylenia, oraz

regulowania potozenia gtowicy urabiajacej, przez obnizenie potozenia gtowicy urabiajacej, gdy
kat nachylenia przekracza gorny prég kata nachylenia, oraz podniesienie potozenia gtowicy
urabiajacej, gdy kat nachylenia znajduje sie ponizej dolnego progu kata nachylenia.

Korzystnie, procesor jest skonfigurowany do obliczania wielkosci korekty nachylenia na podsta-
wie réznicy miedzy katem nachylenia a co najmniej jednym sposréd gérnego progu kata nachylenia
oraz dolnego progu kata nachylenia, i przy czym procesor jest skonfigurowany do przeprowadzania co
najmniej jednego sposrdd obnizania i podnoszenia gtowicy urabiajacej na podstawie wielkosci korekty
nachylenia.
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W jednym z przyktadéw wykonania wynalazek przedstawia sposéb monitorowania maszyny gor-
niczej do wykonywania wrebéw w $cianowym systemie wydobywczym. Maszyna gérnicza do wykony-
wania wrebow zawiera kombajn scianowy, majacy gtowice urabiajaca. Sposdb obejmuje uzyskiwanie,
Z uzyciem procesora, informacji dotyczacych zadanego kata nachylenia, jak réwniez odbieranie przez
procesor kata nachylenia, wskazujacego biezace potozenie kombajnu scianowego w nachyleniu. Spo-
séb obejmuje ponadto okreslenie, przy uzyciu procesora, czy kat nachylenia miesci sie w zadanym
zakresie kata nachylenia. Zadany zakres kata nachylenia jest oparty na informacjach o zadanym kacie
nachylenia. Sposéb obejmuje ponadto regulowanie przez procesor potozenia gtowicy urabiajacej zalez-
nie od tego, czy kat nachylenia znajduje sie w Zadanym zakresie kata nachylenia.

W innym przyktadzie wykonania wynalazek dotyczy urzadzenia monitorujacego dla scianowego
systemu wydobywczego, zawierajacego kombajn gorniczy majacy gtowice urabiajaca i czujnik do okre-
$lania potozenia nachylenia kombajnu. Urzadzenie monitorujace zawiera modut monitorujacy, zrealizo-
wany przy uzyciu dziatania procesora, pozostajacy w tacznosci z kombajnem gérniczym w celu uzyski-
wania informacji dotyczacych zadanego kata nachylenia oraz odbierania informacji dotyczacych kata
nachylenia wskazujacego biezace potozenie kombajnu w nachyleniu. Modut monitorujacy zawiera mo-
dut analizy, skonfigurowany w celu ustalenia, czy kat nachylenia miesci sie w zadanym zakresie kata
nachylenia. Zakres kata nachylenia jest oparty na informacjach o zadanym kacie nachylenia. Modut
monitorujacy zawiera ponadto modut korekcji, ktéry jest skonfigurowany w celu sterowania potozeniem
gtowicy urabiajacej zaleznie od tego, czy kat nachylenia znajduje sie w zadanym zakresie kata nachy-
lenia.

Inne aspekty wynalazku stana sie oczywiste po zapoznaniu sie z ponizszym szczegétowym opi-
sem i zataczonymi rysunkami.

OPIS FIGUR RYSUNKU

Fig. 1 przedstawia schematycznie system wydobywczy zgodnie z jednym przyktadem wyko-
nania wynalazku.

Fig. 2A-Bprzedstawiaja scianowy system wydobywczy odnoszacy sie do systemu wydobyw-
czego na fig. 1.

Fig. 3 przedstawia zawalanie sie warstw geologicznych w miare, jak surowce mineralne sg
usuwane ze ztoza mineralnego.

Fig. 4 przedstawia zmechanizowana obudowe $cianowa w $cianowym systemie wydobyw-
czym.

Fig. 5 przedstawia kolejny widok obudowy Scianowej w scianowym systemie wydobywczym.

Fig. 6A-B przedstawiajg kombajn $cianowy w $cianowym systemie wydobywczym.

Fig. 7A-B przedstawiaja kombajn scianowy podczas jego przemieszczania przez ztoze wegla.

Fig. 8 przedstawia przyblizone lokalizacje dla czujnikéw umieszczonych w kombajnie gorni-
czym w scianowym systemie wydobywczym.

Fig. 9 przedstawia schematycznie sterownik kombajnu z fig. 6A-B.

Fig. 10 przedstawia schemat modutu monitorujacego $cianowego systemu wydobywczego.

Fig. 11 przedstawia schemat ilustrujacy progi monitorowania do kombajnu gérniczego w $cia-
nowym systemie wydobywczym.

Fig. 12 przedstawia sie¢ dziatanh ilustrujaca sposéb monitorowania nachylenia kombajnu.

Fig. 13 przedstawia schemat systemu monitorowania kondycji w $cianowym systemie wydo-
bywczym, przedstawionym na fig. 1.

Fig. 14 przedstawia schemat Scianowego systemu sterowania systemu monitorowania kondy-
cji, przedstawionego na fig. 13.

Fig. 15 przedstawia przyktadowe powiadomienie z wykorzystaniem poczty e-mail.

OPIS SZCZEGOLOWY

Zanim przyktady wykonania niniejszego wynalazku zostana opisane szczegétowo, nalezy przy-
jac¢, ze wynalazek nie ogranicza sie w swoim zastosowaniu do szczegotdéw konstrukciji oraz rozmiesz-
czenia komponentdéw przedstawionych w ponizszym opisie lub zilustrowanych na ponizszych rysun-
kach. Wynalazek pozwala na inne przyktady wykonania oraz moze by¢ realizowany w rézny sposéb.

Ponadto nalezy rozumie¢, ze przyktady wykonania wynalazku moga zawiera¢ sprzet, oprogra-
mowanie i elektroniczne elementy lub moduty, ktére dla celéw omdwienia moga byé przedstawione
i opisane, jak gdyby wiekszos¢ elementéw zostata zrealizowana jedynie w sprzecie. Jednakze facho-
wiec o zwyktych umiejetnosciach w dziedzinie, na podstawie lektury niniejszego szczegétowego opisu,
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zorientuje sie, ze w co najmniej jednym przykiadzie wykonania elektroniczne elementy wynalazku
mozna zrealizowac¢ w postaci oprogramowania (na przyktad, przechowywane na nieulotnym nosniku
z mozliwosécia odczytu przez komputer), wykonywalnego przez jeden lub wieksza liczbe procesoréw.
Nalezy zauwazyé, ze wiele urzadzenh sprzetowych i programowych, jak réwniez wiele réznych elemen-
téw konstrukcyjnych jako takich, moze by¢ wykorzystywanych do realizacji niniejszego wynalazku. Po-
nadto, jak opisano w ponizszych akapitach, okreslone konfiguracje mechaniczne, przedstawione na
rysunkach, maja na celu zilustrowanie przyktadéw wykonania wynalazku. Mozliwe sa jednak inne alter-
natywne konfiguracje mechaniczne. Na przykfad, ,sterowniki” i ,moduty” opisane w specyfikacji moga
obejmowac jeden lub wiecej procesoréw, jeden lub wiecej modutdéw nosnikéw z mozliwoscia odczytu
przez komputer, jeden lub wiecej interfejséw wejScia/wyjscia i rézne potaczenia (na przyktad, magistrale
systemowa), taczace elementy. W niektérych przypadkach sterowniki i moduty moga by¢ realizowane
w postaci jednego lub wiecej procesoréw ogdlnego przeznaczenia, cyfrowych procesoréw sygnatowych
DSP, uktadéw ASIC i uktadéw FPGA, ktére wykonuja instrukcje lub w inny sposéb realizujg ich funkcje
opisane w niniejszym dokumencie.

Fig. 1 przedstawia system wydobywczy 100. System wydobywczy 100 zawiera $cianowy system
wydobywczy 200 i system monitorowania kondycji 400. System wydobywczy 100 jest skonfigurowany
tak, aby wydobywaé rude lub surowiec mineralny, na przyktad, wegiel w kopalni w wydajny sposéb.
W innych przyktadach wykonania, system wydobywczy 100 jest wykorzystywany do wydobycia innych
rud i/lub surowcéw mineralnych. Na przyktad, w wybranych przyktadach wykonania, trona, odparowy-
wany z wody stonych jezior surowiec mineralny, jest wydobywany z zastosowaniem $cianowego sys-
temu wydobywczego. Scianowy system wydobywczy 200 zawiera narzedzia, na przyktad, kombajn 300,
w celu fizycznego wydobycia wegla lub innego surowca mineralnego w kopalni podziemnej. System
monitorowania kondycji 400 monitoruje dziatanie $cianowego systemu wydobywczego 200, na przyktad,
aby zapewnié, ze wydobycie surowca mineralnego odbywa sie w wydajny sposéb, aby wykrywaé pro-
blemy ze sprzetem i tym podobne.

Wydobycie Scianowe rozpoczyna sie od rozpoznania ztoZza mineralnego przeznaczonego do eks-
ploatacji, a nastepnie przeprowadza sie ,blokowanie” ztoza z utworzeniem pdt wybierania mineratow
przez drazenie chodnikow wokét obwodu kazdego pola wybierania. Podczas eksploataciji ztoza (to jest,
wydobycia wegla), wybrane stupy surowca mineralnego mozna pozostawi¢ nienaruszone miedzy sa-
siednimi polami wybierania mineratéw jako pomoc we wsparciu lezacych powyzej warstw geologicz-
nych. Pola wybierania mineratéw sa wydobywane przez $cianowy system wydobywczy 200, a wydobyty
surowiec mineralny jest transportowany na powierzchnie kopalni.

Jak pokazano na fig. 2A-2B, $cianowy system wydobywczy 200 zawiera obudowy $cianowe 205,
kombajn $cianowy 300 i przeno$nik $cianowy (ang. armored face conveyor, AFC) 215. Scianowy sys-
tem wydobywczy 200 jest zasadniczo umieszczony réwnolegle do czota przodku 216 (patrz: fig. 3).
Obudowy Scianowe 205 sa potaczone ze sobag, rownolegle do czota przodku 216 (patrz: fig. 3), z uzy-
ciem potaczen elektrycznych i hydraulicznych. Ponadto obudowy $cianowe 205 ostaniajg kombajn 300
przed lezacymi powyzej warstwami geologicznymi 218 (patrz: fig. 3). Liczba obuddw Scianowych 205
wykorzystywanych w systemie wydobywczym 200 zalezy od szerokos$ci czota przodku 216 poddawa-
nego eksploatacji, poniewaz obudowy $cianowe 205 majg za zadanie ochrania¢ cata szerokos¢ czota
przodku 216 przed warstwami 218.

Kombajn 300 jest potozony wzdtuz linii czota przodku 216 obok przenosnika $cianowego AFC
215, ktory zawiera specjalny tor dla kombajnu 300, biegnacy réwnolegle do czota przodku 216.Tor kom-
bajnu jest umieszczony miedzy samym czotem przodku 216 a obudowami $cianowymi 205. Gdy kom-
bajn 300 przemieszcza sie wzdtuz szeroko$ci czota przodku 216, usuwajac warstwe surowca mineral-
nego, obudowy $cianowe 205 automatycznie przemieszczajg sie naprzéd w celu podparcia stropu do-
piero co odstonietego odcinka warstwy 218.

Fig. 3 przedstawia system wydobywczy 200, przemieszczajacy sie naprzéd w obrebie ztoza mi-
neralnego 217, gdy kombajn 300 usuwa surowiec mineralny z czota przodku 216. Czoto przodku 216
przedstawione na fig. 3 biegnie prostopadle do ptaszczyzny rysunku. Gdy system wydobywczy 200
przemieszcza sie naprzéd w obrebie ztoza mineralnego 217 (w prawo na fig. 3), umozliwia sie zapada-
nie warstwy 218 za systemem wydobywczym 200 z utworzeniem zawaliska 219. System wydobywczy
200 nadal przemieszcza sie do przodu i skrawa wiecej surowca mineralnego az do osiggniecia konca
ztoZza mineralnego 217.

Podczas gdy kombajn 300 przemieszcza sie wzdtuz czotfa przodku 216, wydobywany surowiec
mineralny spada na przenos$nik zawarty w przenosniku scianowym 215, réwnolegle do toru kombajnu.
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Surowiec mineralny jest transportowany od czota przodku 216 przez przenosnik. Przenoénik scianowy
AFC 215 jest nastepnie przemieszczany naprzdd przez obudowy Scianowe 205 w Kierunku czota
przodku 216 na odlegtos¢ réowna grubosci warstwy surowca mineralnego, uprzednio usunietej przez
kombajn 300. Przemieszczanie przeno$nika $cianowego AFC 215 umozliwia opadanie wydobytego su-
rowca mineralnego podczas kolejnego przej$cia kombajnu na przenosnik, a takze pozwala kombajnowi
300 na oddziatywanie na czoto przodku 216 oraz kontynuowanie urabiania surowca mineralnego. Prze-
nosnik i tor przeno$nika scianowego AFC 215 sg napedzane za pomoca napedéw AFC 220 znajduja-
cych sie na wlocie 221 do Sciany i na wylocie 222 ze Sciany, ktére sa potozone na odlegtych koncach
przenosnika $cianowego AFC 215. Napedy AFC 220 umozliwiajg przeno$nikowi ciagty transport su-
rowca mineralnego w kierunku wlotu 221 do $ciany (po lewej stronie fig. 2A) i pozwalaja na ciagniecie
kombajnu 300 wzdtuz toru przenosnika $cianowego AFC 215 dwukierunkowo wzdtuz catego czota
przodku 216.

Scianowy system wydobywczy 200 zawiera réwniez przeno$nik zgrzebtowy podscianowy (ang.
beam stage leader, BSL) 225, umieszczony prostopadle na koricu od strony wlotu do $ciany przeno-
$nika Sscianowego AFC 215. Fig. 2B przedstawia widok perspektywiczny $cianowego systemu wydo-
bywczego 200 oraz powiekszony widok przenos$nika zgrzebtowego podscianowego BSL 225. Gdy wy-
dobyty surowiec mineralny transportowany przez przenos$nik $cianowy AFC 215 dotrze do wlotu do
$ciany 221, surowiec mineralny jest prowadzony wzdtuz zakretu 90° na przenosnik zgrzebtowy podscia-
nowy BSL 225. W niektérych przypadkach przeno$nik zgrzebtowy pod$cianowy BSL 225 taczy sie
z przenosnikiem $Scianowym AFC 215 pod katem innym niz 90°. Przeno$nik zgrzebtowy podscianowy
BSL 225 przygotowuje nastepnie i taduje surowiec mineralny na przeno$énik na wlocie do $ciany (nie
pokazano), ktéry transportuje surowiec mineralny na powierzchnie. Surowiec mineralny jest przygoto-
wany do zatadowania przez kruszarke 230, ktéra rozbija surowiec mineralny w celu usprawnienia zata-
dunku na przenosnik na wlocie do Sciany. Podobnie jak przenosnik scianowy AFC 215, przenosnik
zgrzebtowy podscianowy BSL 225 jest napedzany przez naped BSL.

Fig. 4 przedstawia scianowy system wydobywczy 200 w widoku wzdtuz linii czota przodku 216.
Ukazano obudowe $cianowa 2095, ktéra ostania kombajn 300 przed potozona wyzej warstwg 218 za
pomoca wysunietej stropnicy 236 obudowy scianowej 205. Stropnica 236 jest przemieszczana w pionie
(to znaczy, przemieszczana w kierunku do i od warstwy 218) za pomoca stojakéw hydraulicznych 250,
252 (z ktorych tylko jeden pokazano na fig. 4). Tym samym stropnica 236 wywiera szereg sit skierowa-
nych do géry na warstwe geologiczng 218 przez zastosowanie réznych wartosci cisnienia wobec stoja-
kow hydraulicznych 250, 252. Po stronie przedniej stropnicy 236 zamocowano deflektor lub rozpore
242, ktéra ukazano w potozeniu podparcia czota. Jednakze rozpora 242 moze by¢ takze w petni wysu-
nieta, jak pokazano przy uzyciu linii przerywanej, za pomoca ramienia rozpory 244. Ramie postepowe
246 przymocowane do podstawy 248 umozliwia ciagniecie obudowy scianowej 205 w kierunku czota
przodku 216, podczas gdy urabiane sg warstwy surowca mineralnego.

Fig. 5 przedstawia inny widok obudowy $cianowej 205. Fig. 5 przedstawia lewy stojak hydrau-
liczny 250 i prawy stojak hydrauliczny 252, ktére podpieraja stropnice 236. Zaréwno lewy stojak hydrau-
liczny 250, jak i prawy stojak hydrauliczny 252 zawierajg ptyn pod ci$nieniem w celu podpierania strop-
nicy 236.

Fig. 6A-6B przedstawiaja kombajn 300. Fig. 6A przedstawia widok perspektywiczny kombajnu
300. Kombajn 300 ma podtuzna obudowe centralng 305, ktéra miesci urzadzenia sterujace przezna-
czone dla kombajnu 300. Ponizej obudowy 305 znajduja sie klocki slizgowe 310, ktére podpieraja kom-
bajn 300 na przenosniku scianowym AFC 215. W szczegdlnosci klocki slizgowe 310 tacza sie z torem
przenosnika $cianowego 215, umozliwiajagc kombajnowi 300 przemieszczanie wzdtuz czota przodku
216. Po bokach obudowy 305 biegna odpowiednio lewe i prawe ramie urabiajgce 315, 320, ktére sa
napedzane ruchomo przez sitowniki hydrauliczne zamkniete w obudowie silnika prawego ramienia 325
i obudowie silnika lewego ramienia 330. Sitowniki hydrauliczne stanowig cze$¢ uktadu hydraulicznego
prawego ramienia 386, skonfigurowanego w celu taczenia przegubowego prawego ramienia urabiaja-
cego 315, i uktadu hydraulicznego lewego ramienia 388, skonfigurowanego w celu taczenia przegubo-
wego lewego ramienia urabiajacego 320.

Na dalszym korncu prawego ramienia urabiajacego 315 (w stosunku do obudowy 305) znajduje
sie prawy wrebnik 335, a na dalszym koricu lewego ramienia urabiajacego 320 znajduje sie lewy wrebnik
340. Kazdy z wrebnikoéw 335, 340 ma wiele nozy 345, ktére Scierajg czoto przodku 216, gdy wrebniki
335, 340 sie obracaja, przez co surowiec mineralny jest urabiany. Noze 345 moga takze rozpylaé ptyn
z ich koncow, na przyktad w celu rozpraszania szkodliwych i/lub palnych gazéw, ktére gromadzg sie
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w miejscu eksploatacji. Prawy wrebnik 335 jest napedzany (na przyktad, obracany) przez sterownik
prawego wrebnika 355, podczas gdy lewy wrebnik 340 jest napedzany (na przyktad, obracany) przez
silnik lewego wrebnika 350. Ukfady hydrauliczne 386, 388 sg skonfigurowane w celu przemieszczania
w pionie odpowiednio prawego ramienia urabiajacego 315 i lewego ramienia urabiajgcego 320, co zmie-
nia odpowiednio potozenie w pionie prawego wrebnika 335 i lewego wrebnika 340.

Potozenia w pionie wrebnikdw 335, 340 sa funkcja kata ramion 315, 320 w stosunku do obudowy
gtéwnej 305. Zmiana kata ramion urabiajacych 315, 320 wzgledem obudowy gtéwnej 305 podwyzsza
lub obniza potozenie w pionie wrebnikéw, odpowiednio 335, 340. Na przykfad, gdy lewe ramie urabia-
jace 320 jest podnoszone pod katem 20° w stosunku do poziomu, w przypadku wrebnika 340 moze
nastapi¢ zmiana potozenia w pionie, na przyktad o +0,5 m, za$ gdy lewe ramie urabiajace 320 jest
obnizane pod katem -20° w stosunku do poziomu, w przypadku lewego wrebnika 340 moze nastgpic¢
zmiana potozenia w pionie, na przyktad o -0,5 m. W zwiazku z tym potozenie w pionie wrebnikéw 335,
340 moze byé mierzone i regulowane w zaleznosci od kata ramion urabiajacych 315, 320 w stosunku
do poziomu. Fig. 6B przedstawia widok z boku kombajnu 300, w tym wrebnikéw 335, 340; ramion ura-
biajacych 315, 320; klockéw slizgowych 310 i obudowy 305. Fig. 6B przedstawia réwniez szczegét sil-
nika lewego ramienia 350 i silnika prawego ramienia 355, ktére sg zamkniete odpowiednio w obudowie
silnika lewego ramienia 330 i obudowie silnika prawego ramienia 325.

Kombajn 300 jest przemieszczany w bok wzdtuz czota przodku 216 w dwéch kierunkach, chociaz
nie jest konieczne, aby kombajn 300 skrawat surowiec mineralny dwukierunkowo. Na przykfad, w trakcie
niektorych operacji goérniczych, kombajn 300 moze byé ciagniety w dwoch kierunkach wzdtuz czota
przodku 216, ale skrawa surowiec mineralny tylko podczas ruchu w jednym kierunku. Na przykfad, kom-
bajn 300 moze by¢ uzywany do urabiania surowca mineralnego w ciagu pierwszego przejscia w przod
wzdiuz szerokosci czota przodku 216, lecz moze nie skrawaé surowca mineralnego w trakcie przejscia
powrotnego. Alternatywnie, kombajn 300 moze by¢ skonfigurowany do urabiania surowca mineralnego
zaréwno podczas przejécia w przdd, jak i przejscia powrotnego, a przez to do wykonywania operacji
urabiania dwukierunkowo.

Fig. 7A-7B przedstawiaja kombajn $cianowy 300, gdy ten przechodzi wzdtuz czota przodku 216,
w widoku od tytu. Jak przedstawiono na fig. 7A-7B, lewy wrebnik 340 i prawy wrebnik 335 sg przesuniete
wzgledem siebie w celu zwiekszenia powierzchni czota przodku 216 poddawanej urabianiu podczas
kazdego przejscia kombajnu. W szczegdlnosci, gdy kombajn 300 jest przemieszczany poziomo wzdtuz
przenosnika scianowego AFC 215, lewy wrebnik 340, jak pokazano, skrawa surowiec mineralny z dolnej
potowy (na przyktad, dolnej cze$ci) czota przodku 216 i mozna go tutaj okresli¢ jako wrebnik spagowy,
natomiast prawy wrebnik 335, jak pokazano, skrawa materiat z gérnej potowy (na przyktad, gornej cze-
8ci) czota przodku 216. Prawy wrebnik mozna okresli¢ tutaj mianem wrebnika stropowego. Nalezy ro-
zumie¢, ze w niektorych przyktadach wykonania lewy wrebnik 340 skrawa czes$é gorna czota przodku
216, natomiast prawy wrebnik 335 skrawa czes$¢ dolng czota przodku 216.

Kombajn 300 zawiera réwniez sterownik 384 i rézne czujniki, aby umozliwi¢ automatyczne stero-
wanie kombajnem 300. Na przyktad kombajn 300 zawiera czujnik kata lewego ramienia 360, czujnik
kata prawego ramienia 365, czujniki lewej przektadni odstawy 370, czujniki prawe] przektadni odstawy
375 i czujnik nachylenia wzdtuznego i poprzecznego 380.

Fig. 8 przedstawia przyblizone potozenia tych czujnikéw, chociaz w niektérych przyktadach wy-
konania czujniki te sg umieszczone w innych miejscach w kombajnie 300. Czujniki kata 360, 365 do-
starczaja informacji dotyczacych kata nachylenia ramion urabiajacych 315, 320. A zatem wzgledne po-
tozenie prawego wrebnika 335 i lewego wrebnika 340 moze by¢ okredlone na podstawie informaciji
z czujnikow kata 360, 365, w potaczeniu z, na przyktad, znanymi wymiarami kombajnu 300 (na przyktad,
dtugos$cia ramienia urabiajgcego 315). Czujniki przektadni odstawy 370, 375 dostarczajg informacji do-
tyczacych potozenia kombajnu 310, a takze predkosci i kierunku ruchu kombajnu 300. Czujnik nachy-
lenia podtuznego i poprzecznego 380 dostarcza informacji dotyczacych wyréwnania katowego kom-
bajnu 300.

Jak pokazano na fig. 8, nachylenie kombajnu 300 odnosi sie do nachylenia katowego w kierunku
do i od czota przodku 216. Nachylenie dodatnie odnosi sie do kombajnu 300 odchylajacego sie od czota
przodku 216 (to jest, gdy strona przednia kombajnu 300 znajduje sie wyzej niz cze$¢ kombajnu 300 od
strony zawaliska), podczas gdy nachylenie ujemne odnosi sie do kombajnu 300 nachylajacego sie
w kierunku czota przodku 216 (to jest, gdy strona przednia kombajnu 300 znajduje sie nizej niz czesé
kombajnu 300 od strony zawaliska). Potozenie kombajnu 300 w nachyleniu jest uzaleznione od potoze-
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nia przenosnika scianowego AFC 215. Poniewaz przenosnik scianowy AFC 215 przemieszcza sie na-
przéd po kazdym przejsciu kombajnu, kat nachylenia kombajnu 300 jest wyznaczany, co najmnie;
w czesci, przez linie podtoZza generowanego podczas wydobywania surowca mineralnego (to jest, przez
wrebnik stropowy 335 i wrebnik spagowy 340) i na ktérym spoczywa przenosnik $cianowy AFC 215.
Innymi stowy, kiedy kombajn 300 jest napedzany naprzéd w poprzek czota przodku 216 i eksploatuje
surowiec mineralny, wrebnik spagowy 340 wykonujacy to dziatanie usuwa surowiec mineralny z pod-
toza, na ktérym umieszczony zostanie przenosnik scianowy AFC 215 podczas kolejnego przejscia. Jesli
potozenie wrebnika spagowego 340 nie zmienia sie miedzy kolejnymi przejsciami kombajnu (to jest,
kombajn 300 przemieszcza sie do przodu w obrebie ztoza surowca mineralnego 217), kat nachylenia
kombajnu 300 powinien pozostawac w przyblizeniu taki sam miedzy kolejnymi przej$ciami kombajnu,
poniewaz wrebnik spagowy 340 nadal skrawa na tym samym lub w przyblizeniu takim samym poziomie
podtoza. Jednakze jesli potozenie wrebnika spagowego 340 zmienia sie, albo przez podniesienie albo
obnizenie wrebnika spagowego 340, kat nachylenia kombajnu 300 wkrétce takze ulegnie zmianie, gdy
przenosnik scianowy AFC 215 AFC przemieszcza sie naprzéd na tym podfozu, dopiero co wykrawanym
przez wrebnik spagowy 340. Ponadto nieregularno$ci w obrebie ztoza i inne czynniki moga spowodo-
wac, ze kat podtoza ponizej przenosnika scianowego AFC 215 bedzie odpowiadaé nieoczekiwanemu
lub niepozadanemu katowi w kierunku do lub od czofa przodku 216, co bedzie mie¢ wptyw na kombajn
300 (podparty przez przenos$nik $cianowy AFC 215), co wptywa na kat nachylenia kombajnu.

Na przyktad, jezeli wrebnik spagowy 340 jest opuszczony (to jest, skrawa ponizej dna przeno-
$nika Scianowego 215), wrebnik spagowy 340 eksploatuje surowiec mineralny lub materiat z czeéci
czota przodku 216, ktéra znajduje sie ponizej aktualnego poziomu przenoénika scianowego AFC 215.
Dlatego tez, gdy przenosnik $cianowy AFC 215 przemieszcza sie do przodu, co najmniej czes¢ po-
wierzchni czotowej przenosnika scianowego 215 bedzie umieszczona na nizszym podfozu, co zmienia
kat nachylenia kombajnu 300 (na przyktad, zmniejsza kat nachylenia kombajnu 300). Analogicznie, jesli
wrebnik spagowy 340 jest podniesiony (to jest, skrawa powyzej dna przeno$nika Scianowego 215),
wrebnik spagowy 340 pozostawia (to znaczy, nie eksploatuje) cze$¢ czota przodku 216, ktéra znajduje
sie powyzej aktualnego poziomu przenosnika scianowego AFC 215. Dlatego tez wowczas, gdy przeno-
$nik $cianowy AFC 215 przesuwa sie do przodu, co najmniej czes¢ powierzchni czotowej przenosnika
$cianowego 215 bedzie sie znajdowac na wyzszym podtozu, co zmienia kat nachylenia kombajnu 300
(na przyktad, zwieksza kat nachylenia kombajnu 300).

Dlatego aktualny kat nachylenia kombajnu 300 zalezy od poziomu podfoza, ktére podpiera prze-
nosnik $cianowy AFC 215, a pdzniejszy kat nachylenia kombajnu 300 zalezy od potozenia w pionie
wrebnika spagowego 340, poniewaz wrebnik spagowy 340 wykrawa, z czofa przodku 216, spag, na
ktérym przenosnik scianowy AFC 215 bedzie sie posuwaé naprzéd. Na przyktad, obnizenie wrebnika
spagowego 340 zmniejszy kat nachylenia kombajnu 300, gdy przenosnik scianowy AFC 215 przemiesz-
cza sie naprzdd, podczas gdy podniesienie wrebnika spagowego 340 zwiekszy kat nachylenia kom-
bajnu 300, gdy przenos$nik scianowy AFC 215 przemieszcza sie naprzéd. Gdy nachylenie kombajnu
jest zbyt niskie, istnieje ryzyko gwattownego uderzenia kombajnu 300 w czoto przodku 216 i jego wyta-
czenia. Jednakze, gdy nachylenie kombajnu 300 jest zbyt wysokie, kombajn 300 moze zamiast tego
przechyli¢ sie w tyt. W zwigzku z tym wéwczas, gdy nachylenie kombajnu 300 wykracza poza zadany
zakres nachylenia, wzrasta ryzyko wywotania przestojow w dziataniu kombajnu 300, a nawet uszkodze-
nia kombajnu 300 lub innych czesci systemu wydobywczego 200 (na przyktad, obudowy scianowej 205).
Monitorowanie potozenia kombajnu 300 réwniez ogranicza do minimum przestoje $cianowego systemu
wydobywczego 200 oraz ogranicza do minimum mozliwo$¢ wystapienia problemdéw podczas eksploat-
acji, takich jak, na przykiad, pogorszenie jakosci materiatu mineralnego, pogorszenie stopnia wyréwna-
nia czota przodku, powstawanie jam przez uszkadzanie warstw poktadéw lezacych powyzej, a w nie-
ktérych przypadkach, brak monitorowania moze spowodowaé uszkodzenie $cianowego systemu eks-
ploatacji 200.

Nachylenie poprzeczne kombajnu 300 odnosi sie do réznicy katowej pomiedzy prawa strong (na
przyktad, wylotem ze Sciany) kombajnu 300 a lewa strong (na przyktad, wlotem do Sciany) kombajnu
300, jak pokazano na fig. 8. Dodatnie nachylenie poprzeczne odnosi sie do kombajnu 300, nachylonego
w kierunku wylotu ze Sciany, podczas gdy ujemne nachylenie poprzeczne odnosi sie do kombajnu 300
nachylonego w kierunki wlotu do $ciany i w kierunku od wylotu ze Sciany. Zaréwno nachylenie podtuzne,
jak i nachylenie poprzeczne kombajnu 300 mierzy sie w stopniach. Nachylenie podtuzne lub poprzeczne
o warto$ci zero wskazuje, ze kombajn 300 jest wypoziomowany.
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Czujniki 360, 365, 370, 375, 380 dostarczaja informacji do sterownika 384 tak, aby dziatanie kom-
bajnu 300 mogto pozosta¢ skuteczne. Jak pokazano na fig. 9, sterownik 384 jest réwniez potaczony
Z innymi systemami, powiazanymi z kombajnem 300. Na przykfad, sterownik 384 taczy sie z uktadem
hydraulicznym prawego ramienia 386 oraz uktadem hydraulicznym lewego ramienia 388. Sterownik 384
monitoruje i reguluje prace uktadoéw hydraulicznych 386, 388 i silnikow 350, 355 na podstawie sygnatéw
otrzymywanych z réznych czujnikéw 360, 365, 370, 275, 380. Na przyktad, sterownik 384 moze zmienié
dziatanie uktadow hydraulicznych 386, 388 oraz silnikéw 350, 355 na podstawie informacji otrzymanych
z czujnikéw 360, 365, 370, 375, 380.

W szczegdlnosci, sterownik 384 monitoruje dane dotyczace nachylenia, powigzane z kombajnem
300 i steruje potozeniem wrebnikdéw 335, 340 w oparciu o potozenie kombajnu 300 w nachyleniu. Jak
pokazano na fig. 10, sterownik 384 zawiera modut monitorujacy 430, ktéry monitoruje dane dotyczace
potozenia kombajnu, uzyskane przez czujniki 360, 365, 370, 375, 380. Modut monitorujacy 430 zawiera
modut analizy 434, ktory odbiera dane dotyczace potozenia, ktére zawierajg informacje dotyczace po-
tozenia kombajnu 300, oraz poréwnuje potozenie kombajnu 300 z pozadanym potozeniem kombajnu.
Na przyktad, jak pokazano na fig. 11, modut analizy 434 poréwnuje aktualny kat nachylenia 500 kom-
bajnu 300 z zadanym katem nachylenia 504 oraz z zadanym zakresem kata nachylenia 508. Modut
monitorujacy 430 zawiera réwniez modut korekcji 438, ktory steruje dziataniem kombajnu 300 i realizuje
dziatania korygujace tego rodzaju, ze potozenie w nachyleniu kombajnu zbliza sie do Zadanego potoze-
nia w nachyleniu kombajnu.

W niektérych przyktadach wykonania sterownik 384 monitoruje réwniez i steruje innymi dziata-
niami oraz parametrami pracy kombajnu 300. Na przyktad, w niektérych przyktadach wykonania, po-
czatkowa sekwencja urabiania (na przykfad, przejscie wzdtuz czota przodku 216) i wysokosc¢ eksploat-
acji (na przyktad, wysoko$¢ wrebnikow 335, 340) sa okreslone przez zastosowanie oprogramowania
dziatajacego w trybie offline, ktére jest nastepnie tadowane do uktadu sterowania kombajnu jako profil
urabiania. Gdy sterownik kombajnu 384 ma dostep do poczatkowej sekwencji urabiania i wysokosci
eksploatacji, sterownik 384 steruje kombajnem 300 w taki sposéb, ze kombajn 300 automatycznie re-
plikuje uprzednio zdefiniowany profil urabiania aZz do momentu zmiany warunkéw w ztozu surowca mi-
neralnego 217. Gdy warunki w ztozu ulegna zmianie, operator kombajnu 300 moze zastapi¢ sterowanie
wrebnikami 335, 340, podczas gdy sterownik 384 zapisuje nowy horyzont stropu/spagu jako nowy profil
urabiania.

Ponadto profil urabiania moze okresla¢ rézne wysokosci wrebnika dla réznych odcinkéw wzdtuz
czota przodku 216. Dla potrzeb odniesienia, czoto przodku 216 moze zostaé podzielone na odcinki
w oparciu o obudowy Scianowe. W prostym przyktadzie system Scianowy moze zawiera¢ sto obudéw
$cianowych wzdtuz czota przodku 216, a profil urabiania dla jednego przej$cia kombajnu moze okreélaé
wysokosé wrebnikéw co dziesieé¢ obuddéw scianowych. W tym przyktadzie, dziesieé réznych wysokosci
wrebnikéw, po jednej dla kazdego odcinka dziesieciu obuddéw $cianowych, zostatoby uwzglednionych
w profilu urabiania dla jednego przejscia kombajnu w celu okreslenia wysokoséci wrebnikéw dla catej
$ciany. Rozmiar odcinkéw (to jest, liczba obuddw Scianowych przypadajaca na odcinek) moze sie zmie-
niaé w zaleznosci od wymaganej doktadnosci i innych czynnikdw.

Fig. 12 przedstawia sposob realizowany przez modut analizy 434 oraz modut korekcji 438 celem
utrzymywania dziatania kombajnu 300 w obrebie parametréw zadanego potozenia nachylenia Jak
mozna zauwazy¢ na fig. 12, modut analizy 434 w pierwszej kolejno$ci odbiera informacje dotyczace
kata nachylenia (blok 600). Informacje dotyczace kata nachylenia to dane elektroniczne odbierane na
przyktad od operatora lub uzytkownika, wprowadzajacego dane recznie (na przyktad z wykorzystaniem
klawiatury, myszy, ekranu dotykowego lub innego interfejsu uzytkownika), oprogramowania modeluja-
cego ztoze mineralne, zapewniajacego dane, dane wyprowadzane przez system monitorowania ztoza
mineralnego dziatajacy w czasie rzeczywistym, zdalnego nadzorcy/operatora spoza miejsca wydobycia
(na przyktad za posrednictwem zdalnego systemu monitorowania 400), kombinacji powyzszych lub in-
nego zrédta, dotyczace kata nachylenia zawieraja lub sa wykorzystywane do obliczania zakresu zada-
nych katéw nachylenia, ktére moga by¢ wyznaczane przez wysoki i niski prég.

W niektérych przypadkach odbierane informacje dotyczace kata nachylenia przyjmuja postac za-
danego kata nachylenia 504 oraz zadanej tolerancji kata nachylenia 512. Na przyktad, uzytkownik moze
zmierzy¢ zadany kat nachylenia 504 w miejscu wydobycia na podstawie ustawienia ztoza mineralnego
217 i okresli¢ wtasciwa tolerancje kata nachylenia 512 dla danego zastosowania na podstawie typu
terenu, w jaki znajduje sie kopalnia oraz parametrow dziatania konkretnego kombajnu 300. Nastepnie
uzytkownik wprowadza zadany kat nachylenia 504 (na przyktad, 20°) oraz tolerancje 512 (na przyktad,
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30°) do modutu analizy 434. W niektorych przyktadach wykonania w etapie 600 uzytkownik wprowadza
niektore sposréd informac)i dotyczace kata nachylenia, a modut analizy 434 uzyskuje reszte informacji
dotyczacych kata nachylenia z innego Zrédta. Na przyktad, uzytkownik wprowadza zadany kat nachyle-
nia 504, ale modut analizy 434 uzyskuje dostep do zadanej tolerancji kata nachylenia 512 z pamieci (na
przyktad sterownika 384 lub zdalnego systemu monitorowania 400), zachowanej wczesniej na etapie
konfiguracji lub podczas wytwarzania.

Po odbiorze modut analizy 434 wykorzystuje zadany kat nachylenia 504 oraz zadanag tolerancje
kata nachylenia 512 do okreslenia wysokiego progu nachylenia 516 oraz niskiego progu nachylenia 520
celem wyznaczenia zakresu zadanego kata nachylenia 508 (blok 604). W tym celu modut analizy 434
oblicza w pierwszej kolejnosci potowe tolerancji kata nachylenia 508. W przedstawionym przyktadzie
potowa przyktadowej 30° tolerancji kata nachylenia 508 odpowiada warto$ci 15°. Modut analizy 434
dodaje nastepnie potowe tolerancji kata nachylenia 508 do zadanego kata nachylenia 504 celem obli-
czenia wysokiego progu nachylenia 516. W przedstawionym przyktadzie wysoki prég nachylenia 516
jest obliczany w taki sposob, aby wynosit 35° (na przyktad 20° plus 15°). W celu obliczenia niskiego
progu nachylenia 520 modut analizy 434 odejmuje poftowe tolerancji kata nachylenia 508 od zadanego
kata nachylenia 504. W przedstawionym przyktadzie wysoki prog nachylenia 520 jest obliczany w taki
sposob, aby wynosit 5° (na przykfad, 20° minus 15°).

Jak mozna zauwazy¢ na fig. 11, w wyniku obliczenia niskiego progu nachylenia 520 oraz wyso-
kiego progu nachylenia 516, zadany kat nachylenia 504 odpowiada punktowi $rodkowemu miedzy ni-
skim progiem kata nachylenia 520 a wysokim progiem kata nachylenia 516. Niski prog kata nachylenia
520 oraz wysoki prég kata nachylenia 516 wyznaczajg tym samym zakres zadanego kata nachylenia
508. W przedstawionym przyktadzie zakres zadanego kata nachylenia 508 wynosi 5° do 35°. W niekto-
rych przyktadach wykonania modut analizy 434 nie oblicza wysokiego progu nachylenia 516 i/lub ni-
skiego progu nachylenia 520. Zamiast tego informacje dotyczace kata nachylenia odbierane przez mo-
dut analizy 434 obejmujg wysoki prég nachylenia 516 oraz niski prég nachylenia 520, oprocz lub zamiast
Zzadanego kata nachylenia 504 oraz zadanej tolerancji kata nachylenia 512.

Modut analizy 434 odbiera nastepnie biezacy kat nachylenia 500 od czujnika nachylenia wzdtuz-
nego i poprzecznego 380 (blok 608). Modut analizy 434 kontynuuje ustalanie, czy biezacy kat nachyle-
nia 500 miesci sie w zakresie zadanego kata nachylenia 508. W tym celu modut analizy 434 ustala, czy
biezacy kat nachylenia 500 przekracza wysoki prég nachylenia 516 (blok 612). Jezeli modut analizy 434
ustali, ze biezacy kata nachylenia 500 przekracza wysoki prég nachylenia 516, modut korekcji 438 kon-
tynuuje obliczanie wysokosci korekty nachylenia (blok 616). Wysokos¢ korekty nachylenia wskazuje
zadane potozenie pionowe wrebnika spagowego 340, ktére bedzie powodowato nachylenie kombajnu
300 celem zblizenia sie do zadanego kata nachylenia 504 i/lub funkcjonowania w obrebie zakresu za-
danego kata nachylenia 508. Modut korekcji 438 okresla wysokos$¢ korekty nachylenia przez obliczenie
réznicy miedzy biezacym katem nachylenia 500 a najblizszym progiem nachylenia 516, 520, przeksztat-
cenie zmiany katowej na zmiane potozenia pionowego wrebnika spagowego 340 (na przyktad -0,5 m)
i okreslenie zgdanego potozenia pionowego wrebnika spagowego 340 (na przyktad 0 m, w dét od bie-
Zacego potozenia pionowego o0 0,5 m).

W przedstawionym przyktadzie, gdy biezacy kat nachylenia 500 przekroczy wysoki préog nachy-
lenia 516, modut korekcji 438 oblicza réznice miedzy biezacym katem nachylenia 500 a wysokim pro-
giem nachylenia 516 i przeksztatca otrzymany wynik na zmiane potozenia pionowego wrebnika spago-
wego 340 (na przyktad -0,5 m). Modut korekcji 438 okreéla nastepnie zadane potozenie pionowe wreb-
nika spagowego 340 odpowiadajace zmianie potozenia pionowego wymaganej do wywotania obliczone;j
zmiany w kacie nachylenia. Na przyktad modut korekcji 438 moze ustali¢, ze w celu doprowadzenia kata
nachylenia kombajnu 300 do zakresu zgdanego kata nachylenia 508, wrebnik spagowy 340 powinien
by¢ przemieszczony do zadanego potozenia pionowego, na przyktad 0 m, w dét od biezacego potozenia
pionowego o 0,5 m. Modut korekcji 438 komunikuje sie z uktadem hydraulicznym lewego ramienia 388
celem zmiany potozenia pionowego wrebnika spagowego 340 w taki sposéb, ze uktad hydrauliczny
lewego ramienia 388 obniza wrebnik spagowy 340 do wysokosci korekty nachylenia (na przyktad zada-
nego potozenia pionowego wrebnika spagowego 340) w bloku 620. Gdy wrebnik spagowy 340 zostanie
obnizony, a AFC 215 zostanie przemieszczony naprzéd, kat nachylenia kombajnu 300 zmniejszy sie
w nastepnym przejsciu i rozpocznie dziatanie w zakresie zadanego kata nachylenia 508. Modut analizy
434 kontynuuje wéwczas monitorowanie kata nachylenia kombajnu 300 (blok 608).

Jezeli natomiast modut analizy 434 ustali, ze biezacy kat nachylenia 500 nie przekroczyt wyso-
kiego progu nachylenia 516, modut analizy 434 kontynuuje ustalanie, czy biezacy kat nachylenia 500
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jest ponizej niskiego progu nachylenia 520 (blok 624). Jezeli modut analizy 434 ustali, ze biezacy kat
nachylenia 500 jest ponizej niskiego progu nachylenia 520, modut korekcji 438 kontynuuje obliczanie
wysokosci korekty nachylenia. W takim przypadku modut korekcji 438 okresla wysoko$c¢ korekty nachy-
lenia przez obliczenie réznicy miedzy biezacym katem nachylenia 500 a niskim progiem nachylenia 520,
przeksztatcenie réznicy katowej na wymagana zmiane wysokosci i ustalenie 2adanego potozenia pio-
nowego wrebnika spagowego 340. Modut korekcji 438 komunikuje sie z uktadem hydraulicznym lewego
ramienia 388 celem zmiany potozenia pionowego wrebnika spagowego 340 w taki sposob, ze uktad
hydrauliczny lewego ramienia 388 podnosi wrebnik spagowy 340 do wysokosci korekty nachylenia (blok
632). Gdy wrebnik spagowy 340 zostanie podniesiony do zadanego potozenia pionowego na przyktad
o 1 m, a AFC 215 zostanie przemieszczony naprzdd, kat nachylenia kombajnu 300 réwniez zwiekszy
sie w nastepnym przejsciu i rozpocznie dziatanie w zakresie zadanego kata nachylenia 508. Modut
analizy 434 kontynuuje wéwczas monitorowanie kata nachylenia kombajnu 300 (blok 608). Jezeli nato-
miast modut analizy 434 ustali, ze biezacy kat nachylenia 500 nie jest ponizej dolnego progu nachylenia
520 (czyli biezacy kat nachylenia 500 miesci sie w zakresie zadanego kata nachylenia 508), modut
analizy 434 po prostu kontynuuje monitorowanie biezacego kata nachylenia 500 w stosunku do zakresu
Zzadanego kata nachylenia 508, a potozenie wrebnika spagowego 340 nie ulega zmianie.

Na ogét, im bardziej biezacy kat nachylenia 500 przekroczy wysoki prég nachylenia 516, lub jest
ponizej dolnego progu nachylenia 520, tym wieksza jest wymagana zmiana potozenia pionowego wreb-
nika spagowego 340 do skorygowania nachylenia katowego kombajnu 300. Jednak z uwagi na wymiary
fizyczne kombajnu 300 (na przyktad dtugos¢ ramion wrebnika 315, 320) oraz AFC 215 (nha przyktad
gtebokos¢ AFC 215), wrebniki 335, 340 moga by¢ ograniczone pod wzgledem maksymalnej wysokosci
pionowej, na przyktad wynoszacej 3 m, a takze minimalnej wysokos$ci pionowej, na przyktad -1.0 m.
Zatem zadane potozenia pionowe wrebnika spagowego 340 nie przekraczajg maksymalnej wysoko$ci
pionowej lub minimalnej wysokos$ci pionowej. Innymi stowy, nawet jesli modut korekcji 438 obliczy, ze
Zzadane potozenie pionowe wrebnika spagowego 340 powinno by¢ albo powyzej maksymalnej wysoko-
$ci pionowej albo ponizej minimalnej wysokosci pionowej, modut korekcji 438 ustali, ze zadane potoze-
nia pionowe w takich przypadkach jest réwne odpowiednio maksymalnej wysokosci pionowej lub mini-
malnej wysokosci pionowej. W takich wypadkach jednak, nawet po przemieszczeniu wrebnika spago-
wego 340 do pozadanego potozenia pionowego, zmiana potozenia pionowego, moze nie wystarczyc,
aby umiesci¢ kombajn 300 pod zadanym katem nachylenia 504. W zwigzku z tym, w takich przypad-
kach, kat nachylenia w przypadku kombajnu 300 moze wymagac¢ wiecej niz jednego przejscia w celu
skorygowania kata nachylenia 500.

Wykrycie kata nachylenia i dziatania korygujace zalezg czesciowo od wrebnika spagowego 340
ciagnacego za soba korpus gtéwny kombajnu 300. Innymi stowy, w czesci zalezg od wrebnika spago-
wego 340, umieszczonego na koncu kombajnu 300, po stronie przeciwnej do kierunku jazdy podczas
urabiania. Zatem, gdy sterownik 384 stwierdzi, ze biezacy kat nachylenia 500 znajduje sie poza zada-
nym zakresem kata nachylenia 508, wrebnik spagowy 340 nie skrawat jeszcze surowca mineralnego
w odcinku czota przodku 216 przed (nadmiernie wychylonym) kombajnem 300.Ukfad ten pozwala ste-
rownikowi 384 stwierdzi¢, czy biezacy kat nachylenia 500 miesci sie w zadanym zakresie kata nachyle-
nia 508 i wyregulowa¢ odpowiednio potozenie pionowe wrebnika spagowego 340, zanim wrebnik spa-
gowy 340 osiggnie odpowiedni odcinek czota przodku 216. W takich przyktadach wykonania sterownik
384 w sposoéb ciagty monitoruje biezacy kat nachylenia 500 kombajnu 300 i wykonuje odpowiednie
dziatania korygujace (obnizenie/podnoszenie wrebnika spagowego 340) podczas jednego przejscia
kombajnu. Przed kolejnym przejéciem kombajnu AFC 215 przemieszcza sie do przodu na powierzchni,
ktéra zostata wtasnie urabiana z wykorzystaniem technik korekcji kata nachylenia. Nastepnie, podczas
kolejnego przejscia kombajnu, korekcje kata nachylenia wykonuje co najmniej w czeéci kombajn 300,
poniewaz AFC 215 znajduje sie na urabianej wtasnie powierzchni.

Jednakze kat nachylenia kombajnu 300 moze funkcjonowaé poza zadanym zakresem kata na-
chylenia 508 w niektorych odcinkach czofa przodku 216 oraz funkcjonowac w obrebie zadanego zakresu
kata nachylenia 508 w innych odcinkach czota przodku 216. Dlatego sterownik 384 moze zmieni¢ poto-
Zenie pionowe wrebnika spagowego 340 wiecej niz raz w trakcie jednego przejécia kombajnu. W jednym
przyktadzie sterownik 384 okres$la, ze biezacy kat nachylenia 500 przekracza wysoki prég kata nachy-
lenia 516 i obniza wrebnik spagowy 340. Biezacy kat nachylenia 500 w dalszym ciggu przekracza wy-
soki prég kata nachylenia 516 na przyktad w przypadku dwudziestu pieciu obudéw $cianowych. Nastep-
nie biezacy kat nachylenia 500 ulega zmniejszeniu i kombajn 300 funkcjonuje w obrebie zadanego za-
kresu kata nachylenia 508. Z kolei sterownik 384 wstrzymuje dziatanie korygujace przez doprowadzenie
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wrebnika spagowego 340 z powrotem do jego pierwotnego potozenia pionowego lub jego potozenia
zaprogramowanego. Ten etap ustawiania wrebnika spagowego 340 w jego pionowym potozeniu pier-
wotnym lub zaprogramowanym, cho¢ nie zostato to przedstawione na fig. 12, moze wystapic¢ po stwier-
dzeniu, ze biezacy kat nachylenia 500 miesci sie w zadanym zakresie kata nachylenia 508 (decyzja
,nie” w etapie 624) i przed powrotem do etapu 608. Kat nachylenia 500 moze ponownie znalez¢ sie
poza zadanym zakresem kata nachylenia 508 w dalszej czesci czota przodku 216. Na przyktad biezacy
kat nachylenia 500 moze dazy¢ do przyjmowania warto$ci ponizej dolnego progu kata nachylenia,
a sterownik 384 podejmie nastepnie dziatanie korygujace przez podniesienie wrebnika spagowego 340.

Cho¢ etapy na fig. 12 zostaty przedstawione jako wystepujace kolejno, jeden lub wiecej etapéw
jest wykonywanych jednoczesnie. Na przyktad etapy analizy z fig. 12 moga wystepowac jednoczeénie,
CO oznacza, ze sprawdzane sg wszystkie warunki. Dlatego sterownik 384 wstrzymuje dziatanie kom-
bajnu 300 pod nieodpowiednim katem nachylenia i zapewnia dziatanie korygujace celem automatyczne;
zmiany potozenia wrebnika spagowego, aby wptynac¢ na kat nachylenia kombajnu 300. Sterownik 384
moze takze monitorowaé oraz sterowac innymi dziataniami i/lub wtasciwosciami kombajnu 300, takimi
jak na przyktad predkos$é wrebnikéw 335, 340, kat nachylenia poprzecznego, potozenie wrebnikéw 335,
340 niezaleznie od nachylenia kombajnu 300, i tym podobne. Cho¢ fig. 11 przedstawia progi kata na-
chylenia, ktére maja obydwa wartosci dodatnie, w niektérych przyktadach wykonania, jeden lub obydwa
progi nachylenia sa ujemne (na przyktad -5°).

W odniesieniu do poréwnarn miedzy biezacym katem nachylenia 500 a progami kata nachylenia
516, 520, ,powyzej” oznacza wigkszy niz lub oznacza wigkszy niz lub réwny, a ,ponizej” oznacza mniej-
szy niz lub oznacza mniejszy niz lub réwny.

System wydobywczy 100 zawiera rowniez system monitorowania kondycji 400, ktéry monitoruje
ogolne dziatanie $cianowego systemu wydobywczego 200. Jak mozna zauwazy¢ na fig. 13, system
monitorowania kondycji 400 zawiera $cianowy system sterowania 405, komputer na powierzchni 410,
przetacznik sieciowy 415, system monitorowania 420, a takze centrum serwisowe 425. W przedstawio-
nym przyktadzie wykonania $cianowe systemy sterowania 405 znajduja sie w miejscu wydobycia. Scia-
nowy system sterowania 405 zawiera rézne komponenty oraz elementy sterujace dla komponentéw
$cianowego systemu wydobywczego 200. Na przyktad $cianowy system sterowania 405 moze zawiera¢
rézne komponenty i elementy sterujace dla kombajnu 300, obuddw Scianowych 205, AFC 215 i tym
podobnych. Jak mozna zauwazyé na fig. 14, Scianowy system sterowania 405 zawiera sterownik gtéwny
475 skonfigurowany do komunikacji ze sterownikiem kombajnu 384, sterownikiem AFC 406, a takze ze
sterownikiem obudowy $cianowej 407. W innych przykfadach wykonania $cianowe systemy sterowania
405 sa skonfigurowane w taki sposob, ze sterownik gtéwny 475 komunikuje sie bezposrednio z czujni-
kami i systemami odpowiednimi dla AFC 215, obudowy $cianowej 205 oraz kombajnu 300. W takich
przyktadach wykonania sterownik kombajnu 384 moze zosta¢ pominiety, a czujniki 360, 365, 370, 375,
380, uktady hydrauliczne 386, 388 oraz silniki wrebiarki 350, 355 komunikuja sie bezposrednio ze ste-
rownikiem gtéwnym 475.

Jak mozna zauwazy¢ na fig. 13, Scianowe systemy sterowania 405 komunikuja sie z komputerem
na powierzchni 410 za posrednictwem przetacznika sieciowego 415, przy czym obydwa z nich moga
znajdowac sie w miejscu wydobycia. Dane ze Scianowego systemu sterowania 405 sg przekazywane
do komputera na powierzchni 410 w taki sposdb, ze na przykiad przetacznik sieciowy 415 odbiera
i kieruje dane ze sterownika 475 i/lub poszczegdlnych systemdw sterowania kombajnu 300, obudéw
$cianowych 205, a takze AFC 215. Komputer na powierzchni 410 znajduje sie w dalszej komunikacji ze
zdalnym systemem monitorowania 420, ktéry moze zawieraé rézne urzadzenia obliczeniowe oraz pro-
cesory 421 do przetwarzania danych odbieranych od komputera na powierzchni 410 (takie jak dane
przekazywane miedzy komputerem na powierzchni 410 a réznymi $cianowymi systemami sterowania
405), a takze rézne serwery 423 lub bazy danych do przechowywania takich danych. Zdalny system
monitorowania 420 przetwarza i archiwizuje dane z komputera na powierzchni 410 w oparciu o logike
sterowania, ktéra moze by¢ realizowana przez jedno lub wiecej urzadzen przetwarzajacych lub proce-
soréow 421 zdalnego systemu monitorowania 420. Konkretna logika sterowania realizowana w zdalnym
systemie monitorowania 420 moze obejmowac rézne sposoby przetwarzania danych z kazdego kom-
ponentu systemu wydobywczego (czyli obudéw Scianowych 205, AFC 215, kombajnu 300 i tym podob-
nych). Zdalny system monitorowania 420 stosuje zapisane reguty oraz algorytmy wobec danych ode-
branych z komputera na powierzchni 410 celem ustalenia, czy $cianowy system wydobywczy 200 funk-
cjonuje w ramach okreslonych parametréw. Jezeli zdalny system monitorowania 420 ustali, ze Scianowy
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system wydobywczy 200 nie funkcjonuje w ramach okreslonych parametréw, zdalny system monitoro-
wania 420 moze oznaczy¢ wystapienie jako zdarzenie i wygenerowac powiadomienie. W niektdrych
przyktadach wykonania zdalny system monitorowania 420 moze komunikowa¢ sie z centrum serwiso-
wym 425 celem powiadamiania centrum serwisowego 425 o funkcjonowaniu $cianowego systemu wy-
dobywczego 200. Uzytkownik moze takze skontaktowaé sie bezposrednio z centrum serwisowym 425
celem uzyskania informacji dotyczace konkretnego $cianowego systemu wydobywczego 200.

Kazdy z komponentéw systemu monitorowania kondycji 400 jest potaczony komunikacyjnie dla
potrzeb komunikacji dwukierunkowej. Sciezki komunikacyjne miedzy dowolnymi dwoma komponentami
systemu monitorowania kondycji 400 moga by¢ $ciezkami przewodowymi (na przyktad wykorzystuja-
cymi kable ethernetowe lub inne), bezprzewodowymi (na przyktad wykorzystujacymi protokoty WiFi®,
komodrkowy, Bluetooth®) albo kombinacjg powyzszych. Cho¢ na fig. 13 przedstawiono jedynie pod-
ziemny $cianowy system wydobywczy 200 oraz jeden przetacznik sieciowy 415, dodatkowe maszyny
gornicze, zaréwno podziemne, jak i dziatajace na powierzchni (a takze alternatywne w stosunku do
eksploatacji $cianowej) moga byé potaczone z komputerem na powierzchni 410 za pos$rednictwem prze-
tacznika sieciowego 415. Podobnie dodatkowe przetaczniki sieciowe 415 lub potaczenia moga byc¢
uwzglednione celem zapewnienia alternatywnych sciezek komunikacyjnych miedzy podziemnymi Scia-
nowymi systemami sterowania 405 a komputerem na powierzchni 410, a takze innymi systemami. Po-
nadto dodatkowe komputery na powierzchni 410, zdalny systemy monitorowania 420, a takze centra
serwisowe 425 moga byé zawarte w systemie monitorowania kondycji 400.

Zgodnie z powyzszym opisem sterownik 475 odbiera informacje dotyczace réznych komponen-
téw Scianowego systemu wydobywczego 200. Sterownik 475 moze gromadzi¢ otrzymane dane i prze-
chowywac zebrane dane w pamieci, w tym w pamieci wydzielonej dla sterownika 475. Okresowo zgro-
madzone dane sa wyprowadzane w postaci pliku danych za posrednictwem przetacznika sieciowego
415 do komputera na powierzchni 410. Z komputera na powierzchni 410 dane sa przekazywane do
zdalnego systemu monitorowania 420, gdzie dane sg przetwarzane i przechowywane zgodnie z logika
sterowania okreslona dla potrzeb analizy zgromadzonych danych, jako Zze poprzedni plik danych zostat
przestany. Zgromadzone dane moga by¢ takze opatrzone znacznikiem czasowym w oparciu o czas,
w jakim czujniki 360, 365, 370, 375, 380 oraz inne czujniki ze $cianowego systemu wydobywczego 200
uzyskaty dane. Dane moga by¢ nastepnie uporzadkowane w oparciu o czas, w jakim zostaty uzyskane.
Na przyktad nowy plik danych z danymi czujnika moze byé przesytany co trzy minuty. Plik danych za-
wiera dane czujnika zgromadzone w poprzednim trzyminutowym oknie czasowym. W niektérych przy-
ktadach wykonania okno czasowe dla potrzeb gromadzenia danych moze odpowiada¢ czasowi wyma-
ganemu do ukonhczenia cyklu wrebiania. W niektérych przyktadach wykonania sterownik 475 nie gro-
madzi danych, ale sterownik 475 przesyta dane, gdy sg one odbierane w czasie rzeczywistym. W takich
przyktadach wykonania zdalny system monitorowania 420 jest skonfigurowany do gromadzenia danych,
gdy sa one odbierane ze sterownika 475. Zdalny system monitorowania 420 moze wéwczas przeanali-
zowac¢ dane kombajnu w oparciu o przechowywane zgromadzone dane lub w oparciu o dane sterujace
horyzontu odbierane w czasie rzeczywistym ze sterownika 475.

W niektorych przyktadach wykonania zdalny system monitorowania 420, w szczegdlnosci proce-
sor zdalny 421, réwniez generuje powiadomienie lub alarm, gdy kombajn 300 funkcjonuje poza okre-
Slonymi parametrami. Na przyktad alarm lub powiadomienie moga zawiera¢ informacje ogdlne doty-
czace zdarzenia, obejmujace na przyktad czas wystapienia zdarzenia, miejsce zdarzenia, wskazanie
parametru powiazanego ze zdarzeniem (na przykfad kat nachylenia kombajnu oraz potozenie wrebnika
spagowego), a takze czas wywotania zdarzenia/powiadomienia. Powiadomienie moze by¢ zarchiwizo-
wane w zdalnym systemie monitorowania 420 lub wyeksportowane do centrum serwisowego 425 |ub
do innego miejsca. Na przyktad zdalny system monitorowania 420 moze archiwizowaé powiadomienia,
ktére sa pdzniej eksportowane dla potrzeb tworzenia raportéw. Powiadomienie moze przyjmowac kilka
postaci (na przyktad wiadomosci e-mail, komunikatéw SMS i tym podobnych). W przedstawionym przy-
ktadzie wykonania powiadomienia jest wiadomoscig e-mail, zgodnie z fig. 15. W przedstawionym przy-
ktadzie wykonania powiadomienie e-mail 530 zawiera tekst 534 z informacjami ogélnymi dotyczace po-
wiadomienia. W niektérych przyktadach wykonania powiadomienie e-mail 530 moze réwniez zawierac
dotaczony plik obrazu 538. W przedstawionym przyktadzie wykonania dotaczony plik obrazu 538 sta-
nowi plik Portable Network Graphic (.png), obejmujacy graficzny obraz dziatania kombajnu 300, gdy
kombajn skrawa surowiec mineralny z czota przodku 216.

Nalezy zauwazy¢, ze cho¢ sterownik 384 kombajnu 300 zostat opisany jako realizujacy funkcjo-
nalno$¢ w odniesieniu do monitorowania potozenia nachylenia kombajnu 300, w niektorych przyktadach
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wykonania system monitorowania kondycji 400 monitoruje potozenie nachylenia kombajnu 300 i prze-
syta do kombajnu 384 polecenia dotyczace zmiany potozenia wrebnika spagowego 340. W takich przy-
ktadach wykonania sterownik 384 kombajnu 300 moze stuzy¢ do kierowania informacji do scianowego
systemu sterowania 405, a nastepnie do zdalnego procesora monitorowania 421. Zdalny procesor mo-
nitorowania 421 wykonuje nastepnie sposéb przedstawiony na fig. 12 i przesyta polecenia z powrotem
do sterownika 384 w celu zmiany potozenia wrebnika spagowego 340 w okreslony sposéb.

W kolejnych przyktadach wykonania sterownik $cianowy 475 przeprowadza monitorowanie poto-
Zenia nachylenia kombajnu 300. Ponownie w takich postaciach wykonania sterownik 384 kombajnu 300
kieruje dane z czujnikéw 360, 365, 370, 375, 380 do sterownika $cianowego 475. Sterownik $cianowy
475 ustala dziatanie korygujace (to znaczy, jezeli potozenie wrebnika spagowego 340 wymaga zmiany)
i przesyta polecenia do sterownika 384 kombajnu 300 celem zmiany potozenia wrebnika spagowego
340, jezeli jest to wymagane. W kolejnych przyktadach wykonania sterownik 384 kombajnu 300 moze
zostac¢ pominiety, za$ na przyktad system monitorowania kondycji 400, sterownik scianowy 475, zdalny
procesor monitorowania 421 lub kombinacja powyzszych monitoruja potoZzenie nachylenia kombajnu
W sposob opisany w odniesieniu do fig. 11 oraz 12.

Nalezy réwniez zauwazy¢, ze zdalny system monitorowania 420 moze wykonywaé analizy opi-
sane w odniesieniu do kata nachylenia, a takze inne analizy, zaréwno gdy te analizy sa przeprowadzane
w odniesieniu do danych horyzontu, jak i do innych danych systemu komponentu scianowego. Analizy
moga by¢ przeprowadzane albo przez procesor 421 lub inny wyznaczony procesor systemu monitoro-
wania kondycji 400. Na przyktad zdalny system monitorowania 420 moze przeprowadza¢ analizy
w odniesieniu do monitorowanych parametréw (zebranych danych) z innych komponentéw $cianowego
systemu wydobywczego 200. Na przyktad w pewnych przypadkach zdalny system monitorowania 420
przeprowadza inne analizy w odniesieniu do danych zebranych z czujnikéw 360, 365, 370, 375, 380
i generuje powiadomienie. Takie powiadomienia moga zawiera¢ informacje szczegétowe dotyczace sy-
tuaciji, ktéra wywotata powiadomienie.

Zatem wynalazek przedstawia miedzy innymi systemy oraz sposéb monitorowania kata nachyle-
nia kombajnu w $cianowym systemie wydobywczym. Rozmaite wtasciwosci i korzysci niniejszego wy-
nalazku przedstawiono w ponizszych zastrzezeniach.

Zastrzezenia patentowe

1. Sposéb monitorowania maszyny gorniczej do wykonywania wrebéw w $cianowym systemie
wydobywczym (200), w ktérym maszyna gérnicza do wykonywania wrebow zawiera kombajn
(300), zawierajacy gtowice urabiajaca, przy czym w sposobie uzyskuje sie przy uzyciu proce-
sora informacje dotyczace zadanego kata nachylenia kombajnu (300), odbiera sie przez pro-
cesor kat nachylenia (500) wskazujacy biezace potozenie kombajnu (300) w nachyleniu,
znamienny tym, ze
okresla sie przy uzyciu procesora, czy kat nachylenia (500) miesci sie w zakresie (508) zada-
nego kata nachylenia, przy czym zakres (508) zadanego kata nachylenia jest oparty na infor-
macjach o zgdanym kacie nachylenia, przy czym zakres (508) zadanego kata nachylenia za-
wiera gorny prég (516) kata nachylenia i dolny prég (520) kata nachylenia, oraz reguluje sie
przy uzyciu procesora potozenie gtowicy urabiajacej zaleznie od tego, czy kat nachylenia (500)
znajduje sie w zakresie (508) zadanego kata nachylenia, przy czym regulowanie potozenia
gtowicy urabiajacej obejmuje zmiane jej potozenia tak, Ze:

— gtowica urabiajaca jest obnizana, gdy kat nachylenia (500) przekracza gorny prég (516) kata
nachylenia,

— gtowica urabiajaca jest podnoszona, gdy kat nachylenia (500) znajduje sie ponizej dolnego
progu (520) kata nachylenia.

2. Sposob wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze informacje o zadanym kacie nachylenia zawie-
rajg zadany kat nachylenia (504) oraz tolerancje (512) zadanego kata nachylenia, przy czym
warto$¢ zagdanego kata nachylenia (504) okresla sie na podstawie typu terenu, w ktérym pra-
cuje kombajn (300).

3. Sposob wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze okres$lenie, czy kat nachylenia (500) miesci sie
w zakresie (508) zadanego kata nachylenia, obejmuje poréwnanie przy uzyciu procesora kata
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nachylenia (500) z co najmniej jednym spo$rod gérnego progu (516) kata nachylenia oraz
dolnego progu (520) kata nachylenia.
Sposéb wedtug zastrz. 1, znamienny tym, Zze obejmuje ponadto obliczenie przy uzyciu pro-
cesora wielkosci korekty nachylenia na podstawie réznicy miedzy katem nachylenia (500) a co
najmniej jednym elementem z grupy obejmujacej gorny prég (516) kata nachylenia oraz dolny
prog (520) kata nachylenia, i w ktérym regulowanie potozenia gtowicy urabiajgcej obejmuje co
najmniej jedno sposrdd opuszczania i podnoszenia glowicy urabiajacej na podstawie wielkosci
korekty nachylenia.
Sposéb wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze uzyskanie informacji dotyczacych zadanego
kata nachylenia obejmuje odebranie przez procesor zadanego kata nachylenia (504) i obli-
czenie przez procesor co najmniej jednego elementu z grupy obejmujacej goérny prog (516)
kata nachylenia oraz dolny prég (520) kata nachylenia z wykorzystaniem zadanego kata na-
chylenia (504) oraz tolerancji (512) zadanego kata nachylenia, przy czym zakres (508) zada-
nego kata nachylenia jest wyznaczony przez co najmniej jeden spos$rod gérnego progu (516)
kata nachylenia oraz dolnego progu (520) kata nachylenia.
Sposéb wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze uzyskanie informacji dotyczacych zadanego
kata nachylenia obejmuje odebranie przez procesor co najmniej jednego elementu z grupy
obejmujacej gorny proég (516) kata nachylenia oraz dolny prog (520) kata nachylenia, przy
czym zakres (508) zadanego kata nachylenia jest wyznaczony przez co najmniej jeden spo-
8rod goérnego progu (516) kata nachylenia oraz dolnego progu (520) kata nachylenia, i przy
czym okreslenie, czy kat nachylenia (500) miesci sie w zakresie (508) zadanego kata nachy-
lenia, obejmuje poréwnanie przy uzyciu procesora kata nachylenia (500) z co najmniej jednym
elementem sposréd gérnego progu (516) kata nachylenia oraz dolnego progu (520) kata na-
chylenia.
Sposéb wedtug zastrz. 1, znamienny tym, Zze gtowice urabiajgca stanowi gtowica urabiajaca
spagowa stosowana do urabiania dolnego odcinka ztoza mineralnego (217), i w ktérym kom-
bajn (300) zawiera ponadto stropowa gtowice urabiajaca stosowang do urabiania gérnego
odcinka ztoza mineralnego (217).
Urzadzenie monitorujgce dla $cianowego systemu wydobywczego (200), zawierajace kom-
bajn (300), zawierajacy gtowice urabiajaca oraz czujnik do okreslania potozenia w nachyleniu
kombajnu (300), znamienne tym, Zze urzadzenie monitorujace zawiera:
modut monitorujacy (430) zrealizowany przy uzyciu dziatania procesora, pozostajacy
w tacznosci z kombajnem (300), do uzyskiwania informacji dotyczacych zadanego kata
nachylenia (504) oraz odbierania kata nachylenia (500) wskazujacego biezace potozenie
nachylenia kombajnu (300), przy czym modut monitorujacy (430) zawiera:

modut analizy (434) skonfigurowany do okreslania, czy kat nachylenia (500) miesci sie
w zakresie (508) zadanego kata nachylenia, przy czym zakres (508) zadanego kata
nachylenia jest oparty na informacjach o zagdanym kacie nachylenia, przy czym zakres
(508) zadanego kata nachylenia zawiera gérny prég (516) kata nachylenia i dolny prog
(520) kata nachylenia, oraz
modut korekcji (438) skonfigurowany do regulowania potozenia gtowicy urabiajacej za-
leznie od tego, czy kat nachylenia (500) znajduje sie w zakresie (508) zadanego kata
nachylenia, przy czym modut korekcji (438) jest skonfigurowany do obnizenia potozenia
gtowicy urabiajacej, gdy kat nachylenia (500) przekracza gérny prog (516) kata nachy-
lenia, oraz podniesienia potozenia gtowicy urabiajacej, gdy kat nachylenia (500) znaj-
duje sie ponizej dolnego progu (520) kata nachylenia.
Urzadzenie monitorujace wedtug zastrz. 8, znamienne tym, ze informacje o zadanym kacie
nachylenia zawieraja zadany kat nachylenia (504) oraz tolerancje (512) zadanego kata na-
chylenia, przy czym warto$¢ zadanego kata nachylenia (504) okresla sie na podstawie typu
terenu, w ktérym pracuje kombajn (300).
Urzadzenie monitorujace wedtug zastrz. 8, znamienne tym, ze modut analizy (434) jest skon-
figurowany do obliczania wielkosci korekty nachylenia na podstawie réznicy miedzy katem
nachylenia (500) a co najmniej jednym spo$rod gérnego progu (516) kata nachylenia oraz
dolnego progu (520) kata nachylenia, i w ktérym modut korekcji (438) jest skonfigurowany do
przeprowadzania co najmniej jednego spos$rdod obnizania i podnoszenia gtowicy urabiajace;
na podstawie wielkosci korekty nachylenia.
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Urzadzenie monitorujace wedtug zastrz. 8, znamienne tym, ze modut analizy (434) jest skon-
figurowany do poréwnywania kata nachylenia (500) z co najmniej jednym spos$réd gornego
progu (516) kata nachylenia oraz dolnego progu (520) kata nachylenia do okreslenia, czy kat
nachylenia (500) miesci sie w zakresie (508) zadanego kata nachylenia.

Urzadzenie monitorujace wedtug zastrz. 8, znamienne tym, ze modut monitorujacy (430) jest
skonfigurowany do odbierania zadanego kata nachylenia (504), obliczania co najmniej jed-
nego sposrod gornego progu (516) kata nachylenia oraz dolnego progu (520) kata nachylenia
przy uzyciu zgdanego kata nachylenia (504) oraz tolerancji (512) zadanego kata nachylenia,
przy czym zakres (508) zadanego kata nachylenia jest wyznaczony przez co najmniej jeden
sposrod goérnego progu (516) kata nachylenia oraz dolnego progu (520) kata nachylenia.
Urzadzenie monitorujace wedtug zastrz. 8, znamienne tym, ze modut monitorujacy (430) jest
skonfigurowany do odbierania co najmniej jednego spos$rod gérnego progu (516) kata nachy-
lenia oraz dolnego progu (520) kata nachylenia, przy czym zakres (508) zadanego kata na-
chylenia jest wyznaczony przez co najmniej jeden spos$réd gérnego progu (516) kata nachy-
lenia oraz dolnego progu (520) kata nachylenia i przy czym modut analizy (434) jest skonfigu-
rowany do porownywania kata nachylenia (500) z co najmniej jednym sposroéd goérnego progu
(516) kata nachylenia oraz dolnego progu (520) kata nachylenia do okreslenia, czy kat nachy-
lenia (500) miesci sie w zakresie (508) zadanego kata nachylenia.

Urzadzenie monitorujace wedtug zastrz. 8, znamienne tym, Zze gtowice urabiajgca stanowi
spagowa gtowica urabiajaca stosowana do urabiania dolnego odcinka ztoza mineralnego
(217), i w ktérym kombajn (300) zawiera ponadto stropowa gtowice urabiajaca stosowang do
urabiania gérnego odcinka ztoza mineralnego (217).

Scianowy system wydobywczy (200) zawierajacy kombajn (200), zawierajacy

korpus,

gtowice urabiajaca potaczona z korpusem,

czujnik rozmieszczony w obrebie korpusu i skonfigurowany do okre$lania potozenia w nachy-
leniu korpusu, oraz

procesor rozmieszczony w obrebie korpusu,
znamienny tym, ze
procesor jest skonfigurowany do
uzyskania informacji dotyczacych zadanego kata nachylenia kombajnu (300),

odebrania z czujnika kata nachylenia (500) wskazujacego biezace potozenie korpusu w na-

chyleniu

okreslenia, czy kat nachylenia (500) miesci sie w zakresie (508) zadanego kata nachylenia,

przy czym zakres (508) zadanego kata nachylenia jest oparty na informacjach o zadanym

kacie nachylenia, przy czym zakres (508) zadanego kata nachylenia zawiera gérny prog

(516) kata nachylenia i dolny prég (520) kata nachylenia, oraz

regulowania potozenia gtowicy urabiajacej, przez obnizenie potozenia gtowicy urabiajacej,

gdy kat nachylenia (500) przekracza gorny prég (516) kata nachylenia, oraz

podniesienie potozenia gtowicy urabiajacej, gdy kat nachylenia (500) znajduje sie ponize;

dolnego progu (520) kata nachylenia.
Scianowy system wydobywczy (200) wedtug zastrz. 15, znamienny tym, Zze procesor jest
skonfigurowany do obliczania wielkosci korekty nachylenia na podstawie réznicy miedzy ka-
tem nachylenia (500) a co najmniej jednym sposrod gérnego progu (516) kata nachylenia oraz
dolnego progu (520) kata nachylenia, i w ktérym procesor jest skonfigurowany do przeprowa-
dzania co najmniej jednego sposréd obnizania i podnoszenia glowicy urabiajacej na podstawie
wielkosci korekty nachylenia.
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