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Uktad kontroli pracy i automatycznego sterowania przenosnikéw goérniczych

Przedmiotem wynalazku jest uktad kontroli pracy i automatycznego sterowania przeno$nikéw gérniczych.

Dotychczas znane uktady przeznaczone s tylko do automatyzacji ciagéw przenos$nikéw, w ktérych dwa
lub wigcej przenosnikdw powiazanych jest wsp6lnymi przesypami. Uktady automatyzacji i ciggéw realizowane s3
w oparciu o technike stykowq i bezstykowa. Rozwigzania te zawieraja jeden zesp6t sterowania zdalnego oraz
jednakowe zespoty sterowania w ilosci rownej liczbie przeno$nikéw w _zautdmatyzowanym ciggu. Uruchomienie
ciagu przenosnikOw nastepuje z miejsca zainstalowania tablicy steroWniczej w ten sposob, ze uruchomienie
przeno$nika odbierajagcego warunkuje rozruch przenosnika podajagcego. Zasada ta jest realizowana przez
powigzanie zespotGw sterowania sygnatami o stanie pracy przenos$nikéw odbierajagcych, co wigze je w jeden
spéjny system automatyzacji.

Znanym rozwigzaniem stosowanym tylko dla przeno$nikéw tasmowych wyposazonych w stacje napinajacq

“jest uktad ztozony z zespotu recznego zataczania i wytaczania zawierajacy przekaznik czasowy i programowy.
Przekazniki te przeznaczone s do zatgczania stacji napinajacej odmierzania czasu emisji akustycznego sygnatu
ostrzegawczego oraz kontroli czasu rozruchu.

Wadga znanych uktadéw automatyzacji jest brak mozliwosci wykorzystania zespot6w sterowania automaty-
zacji pojedynczego przenosnika, poniewaz w takim przypadku nie dziatataby akustyczna sygnalizacja ostrzegaw-
cza przed rozruchem. Ponadto zespoty te w swoim programie pracy nie uwzgledniajg kontroli zadziatania
elementéw wykonawczych, potrzeby indukcji optycznej stanbw awaryjnych, sterowania przenosnikiem ze stacja
napinajaca.

Wada recznego sterowania przenosnikiem z automatyczng stacjg napinajaca jest ograniczony zakres
stosowania tylko do jednego typu przeno$nikéw tasmowych, atakze brak samoczynnej i ciagtej kontroli
transportowanego urobku, w zwigzku z czym uktad ten wymaga statej obstugi ludzkiej.

Celem wynalazku jest skrocenie czasu wykrywania awarii przeno$nika wraz ze zwigkszeniem szybkoém jego
ponownego rozruchu z uprzednio nadanym sygnatem ostrzegawczym. Cel ten osiagnigto za pomoca zespotu
sterowania, zawierajacego blok formowania sygnatu potaczony z czujnikami: kontroli biegu tasmy, awaryjnym,,
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predkosci organu transportujacego oraz potaczonych z blokiem indykacji awarii uformowanym sygnatami
spigtrzenia, zsuwania tasmy, awaryjnym predkosci organu transportujacego ztym, Zze sygnaty spietrzenia,
zsuwania ta$my, awaryjne tacza blok realizacji programu sterowania, natomiast sygnat predkos$ci organu
transportujgcego taczy blok odmierzania czasu, z tym, Ze sygnat odmierzajacy sygnalizacje ostrzegawczg i sygnat
op6znienia zaleza od drugiego sygnatu sterujacego, przy czym sygnat opdZnienia steruje blokiem uruchamiania
akustycznej sygnalizacji tak, Zze zanik sygnatu ostrzegawczego powoduje pojawienie sie sygnatu opd6znienia,
ktérego obecnosé¢ przy pierwszym sygnale sterujagcym witacza blok uruchomienia wytacznika stycznikowego oraz
blok uruchamiania stacji napinajacej. ’

Zaletg uktadu kontroli pracy i automatycznego sterowania przenosnlka jest poprzedzenie kazdorazowego
rozruchu samoczynnie wiaczanym akustycznym sygnatem ostrzegawczym, co zapewnia bezpieczng jego
eksploatacje. Ponadto uktad ten ogranicza role obstugi tylko do nadania rozkazu uruchomienia, poniewaz
wyposazony jest w czujniki zapewniajace ciagta kontrole pracy indywidualnie zautomatyzowanego przenosnika.
Dodatkowo jest mozliwe sprzezenie uktadu z dowolnym systemem automatyzacji ciaggéw przenosnikéw lub
zautomatyzowanie kilku przeno$nikéw pracujacych w jednym ciagu.

Identyfikacja stanéw awaryjnych jest utatwiona dzieki zastosowaniu dla kazdego z nich oddzielnego
wskaznika w bloku indyKacji optyczne;j.

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przyktadzie wykonania na rysunku, ktéry przedstawia schemat
|deowy uktadu.

Uktad wedtug wynalazku zawiera zespoty: automatycznego sterowania przenosnikiem 1, czu1n|k| 2
sterowania napinaniem tasmy 3 oraz wy%acznlk stycznikowy napedu przenosnika 4 i buczki 5. Zesp6+ czujnikéw
2 zawiera przetworniki: spietrzenia urobku 2.1, kontroli biegu tasmy 2.2 predkosci organu transportujacego 2.4
oraz wytacznik awaryjny 2.3. Zesp6t automatycznego sterowania przeno$nikiem sktada sie z blokéw: formowa-
nia sygnatéw 1.1, inicjujacego 1.2, indykacji awarii 1.3, realizacji programu sterowania 1.4, odmierzania czasu
1.5, uruchamiania wytacznika stycznikowego 1.6 uruchamiania napinania taémy 7, uruchamiania akustycznej
sygnalizacji ostrzegawczej 1.8 zasilacza 1.9.

Prace przenosnika kontroluja czujniki: spietrzenia urobku 2.1, biegu tasmy 2.2, predkosm 2.4, oraz
- wytacznik awaryjny 2.3.

Do bloku realizacji programu sterowania 1.4 dostarczane sg z bloku formowania 1.1 sygnaty uformowane
zawierajace informacje o spigtrzeniu s,, zsuwania ta$my g,, wytaczeniu a, oraz z bloku inicjujacego 1.2 rozkaz
pracy 1,. Informacja o ruchu organu tranportujacego r, dostarczana jest bezposrednio do bloku odmierzania
czasu 1.5.

W przypadku zadziatania czujnikéw: spietrzenia 2.1, zsuwania tasmy 2.2 lub wytacznika awaryjnego 2.3,
na wyjsciu bloku programu sterowania 1.4 zmieniaja sig stany sygnatéw pierwszego sterujacego m; oraz drugiego
sterujagcego m,. Sygnat m, oddziatywuje na blok odmierzania czasu 1.5 i powoduje zmiane stanu sygnatu
opbznienia t;. Rozpatrywane zmiany sygnatéw m,; it; oddziatywujacych na bloki uruchomienia 1.6 i 1.7
wytaczajg zespoty 3i 4. Przy czym warunkiem wystarczajgcym do przerwanla pracy przenosnika jest zanik tylko
jednego z sygnatéw m, , t; .

Zmniejszenie predkosci organu transportulacego ponizej wartosci dopuszczalnej prowadzi do zmlany stanu
sygnatu predkosci urganu transportujacego ry .

Blok odmierzenia czasu 1.5 pod wptywem sygnatu r; wysyta sygnat wyjsciowy t; do blokéw
uruchomienia 1.6 i 1.7, ktére poprzez zespoty 3 i 4 zatrzymuja organ transportujacy. Sygnaty wyjsciowe bloku
formowania 1.1 dostarczane sq do bloku indykacji optycznej 1.3, gdzie kazdemu przyporzadkowano osobny
wskaznik.

Samoczynny rozruch odbywa sie po usunigciu przyczyny awarii wykrytej przez czujniki spietrzenia 2.1,
czujnik zsuwania tasmy 2.2 lub wytacznik awaryjny 2.3. Wtedy sekwencja sygnatéw s,, g,, a; rozkazu pracy
przenosnika 1, odpowiada stanowi normalnej pracy i blok programu 1,4 zmienia stan sygnatu m,. Sygnat ten
pobudzajac blok odmierzania czasu 1.5 powodule zmiane sygnatu odmierzania sygnalizacji ostrzegawczej t,, pod
wptywem ktérej blok uruchamiania sygnalizacji ostrzegawczej 1.8 zatacza zespét buczkéw 5. Czas trwania
sygnatu t, odmierzany jest przez blok 1.5 i wynosi 6 sekund. Po jego uptywie zanika sygnat t, powodujac
wytaczenie akustycznej sygnalizacji ostrzegawczej, rownoczesnie z t3 zmiang pojawia sie sygnat t; réwniez
odmierzany, ktéry przy obecnosci sygnatu m; zatgcza zespoty 3 i 4 za posrednictwem sygnatéw sterowania
zespotem napinania taSmy n i sterowania wytacznikiem stycznikowym. Sygnat t; trwa przez 4 sekundy jezeli
wczesniej organ transportujacy nie osiagnie predkosci nominalnej. Informacja @ predkosci r organu transportuja-
cego nie osiggnie prgdkosci nominalnej. Informacja o predkosci r organu transportujacego jest w bloku 1.1 na
sygnat informowany r;, ktéry kierowany jest do bloku odmierzania czasu 1.5, podtrzymujac stan sygnatu t,,
mimo uptywu limitowanego interwatu czasowego wynoszacego 4 sekundy.
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W przypadku przedtuzajacego sie rozruchu sygnat t; zanika po 4 sekundach, poniewaz do bloku
odmierzania czasu 1.5 nie jest dostarczony sygnat r; kontrolujacy ruch organu transportujacego. Zanik sygnatu
t, prowadzi do przerwania rozruchu przenosnika.

Obstuga uruchamia przeno$nik za pomoca bloku inicjujacego 1.2, ktdry wysyta sygnat rozkazu przenoéni-
ka I, do bloku I.4. Pod wptywem tej informacji zmienia si¢ stan sygnatu m,. Jezeli w tym czasie sekwencja
sygnatéw s;, 9,, a, nie zawiera informacji o awarii, to nastepuje takze zmiana stanu sygnatu m,. Stany
sygnatéw m; i m, odpowiadaja oméwionemu przypadkowi samoczynnego rozruchu przenoénika.

Przenosnik rusza po 6 sekundach przeznaczonych na emisje sygnatu ostrzegawczego.

Wymuszenie pracy przenosnika przez blok inicjujycy sygnaluzowane jest pod wptywem sygna%u I
dostarczonego do bloku indykacji 1.3.

Bloki I.I-1.8 zespotu automatycznego sterowania przenosnikiem zasilane sq z wtasnego bloku — zasilacza
stabilizowanego 1.9.

W przypadku ciagu ztozonego z kilku przeno$nikéw uktady |ndyW|duaInej automatyzacu pozwalajq na
budowe systemu o ograniczonych wtasnos$ciach funkc;onalnych poniewaz przewidziano dodatkowe wyjscie
sygnatu ry oraz wej§c|e dla sygnatu p informujacego o stanie urzadzenia odbierajacego.

Sygnat r, zawierajacy informacje o pracy przenosnika kierowany jest na wejécie p zespotu 1 nalezacego do
przenosnika podajgcego, w konsekwencji uzyskuje si¢ uzaleznienie jego pracy od stanu sygnatu r, rozpatrywane-
go' przeno$nika. Jezeli przenos$nik odbierajacy zatrzymuje sie to zanika sygnat r, ioddziatywujac na blok
" -programu 1.4 zatrzymuje przenos$nik podajacy. ’

- Zastrzezenia patentowe

1. Uktad kontroli pracy i automatycznego sterowania przenos$nikéw gorniczych- zbudowany z zespotéw
automatycznego sterowania przenosnikiem, czujnikéw, sterowania napinaniem tasmy oraz wytgacznika styczniko-
wego ibuczkéw, znamienny tym, Zze zespét sterowania (1) zawiera blok formowania sygnatow (1.1)
potaczony z czujnikami (2.1) kontroli biegu tasmy (2.2) awaryjnym (2.3), predkosci organu transportujacego
(2.4) oraz potaczonych z blokiem indykacji awarii (1.3) informowanymi sygnatami spiztrzenia (S1), zsuwania
~ tasmy (g1) awaryjnym (al), predkosci organu transportujacego (r,) z tym, ze sygnaty (S,, G,, A, ) podawane sa
do bloku realizacji programu sterowania (1.4), natomiast sygnat predkosci organu transportujacego (i)
podawany jest do bloku odmierzania czasu (1.5) z tym, Zze sygnat odmierzajacy sygnalizacje ostrzegawcza (t,)
i sygnat opdznienia (td) zaleza od drugiego sygnatu sterujecego (m,), przy czym sygnaty te sterujq blokiem

~-..uruchamiania akustycznej sygnalizacji (18) tak, ze zanik sygnatu (t,) powoduje pojawienie si¢ sygnatu (t,),

kt6rego obecnosc przy pierwszym sygnale sterujacym (m, ) wtacza blok uruchamlanla wytacznika styczmkowego
(1.6) oraz blok uruchamiania stacji napinajacej (1.7).

2. Uktad wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze blok realizacji programu (1.4} potaczony jest
z blokiem inicjujgcym (1.2), sygnatem rozkazu pracy przeno$nika (i, ), natomiast blok indykacji awarii (1.3)
. potaczony jest z blokiem inicjujagcym (1.2) sygnatem o jego stanie zataczenia lub wytaczenia (i; ), ponadto blok
realizacji programu (1.4) zawiera wejscie dla sygnatu (p) informujacego o stanie urzadzenia odbierajacego.
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