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a zaifizeni k provadé&ni tohoto zpisobu

Vynélez se tyki zpiisobu dasoprostorové
orientace dobyvaciho komplexu pro hlubin-
né doly, zeJjména pri dobyvani loZiskového
nerostu zpisobem podle &s. autorského os-
véddeni &. 212 028. ’

Odelem vyndlezu je zjednodusSeni vyhod-
noceni polohy dobjvaciho stroje usek
potrubi v lozisku v reilném &ase a auto=-
matizace tohoto procesu s vyuzZitim mikro-
procesori v centrédlni Fidici jednotce.

Podstatou zpusobu podle vyndlezu je,
%¥e se poloha dobyvaciho stroje v loZisku -
urduje z podtu usekl potrubi a jejich °
vzéiemnych ahld natodeni, které se odmé-
Puji ve dvou k sobé kolmych rovinach, a
z2j18téné udaje se zpracovavaji v reainém
dase centralni ¥idici jednotkou.

Podstatou zaiizeni je, Ze je tvoreno
soustavou dvojic snimadi uhlu natodeni,
které jsou usporéddany v jednotlivych klo-
ubech potrubi nebo v 2: ich blizkosti
spolu s indikdtorem &isla useku a vedenim
spojeny s centrdlni Fidici jednotkou, ob-
sahujici &itad potrubi, vyhodnocovac
blok natoleni useki potrubi, zobrazovaci
jednotku a z&znamovou jednotku.
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Vynédlez se tyka zpusobu a zarizeni k &asoprostorové orientaci
dobyvaciho komplexu pro hlublnne doly, zejména pri dobyvanl loziska
uzitkového nerostu zp&sdbem podle &eskoslovenského autorského osvéd-
geni &. 212 028. ‘ |

Zajisténi orientace samohybného'dobyvaciho stroje v d&lnim'.
prostoru je zékladni podminkou pro vyieSeni dobyvaciho komplexu,
praqulclho bez trvalé pr1tomnost1 1idi. Jedno ze znamych PeSeni
tohoto problému je uvedeno v popisu vynalezu k auterskemu osvedcen1
SSSR &. 901 515. Jeho piredmétem je zatizeni pro automatické vedeni
raziciho dobyvaciho kombajnu, obsahujici gyroskop . ptipevnény na kom-
bajnu, s&itat korekci, ménit signalu a v&konn& mechanismus. K zv&ééni
piresnosti automatického vedeni mé toto zarizeni snimad zastaveni;
komutitor a blok pam&ti chyb. Vystup z gyroskopu je spojen s jednim
ze vstupli komutitoru, jehoZ druhy vstup je spojen s vystupem Snimaée
zastaveni. Jeden vystup komutatoru ‘je primo a druhy vystup Jje pves
blok paméti chyb spojen se vstupy s&itace. Urcitou nevyhodou tohoto
reSeni, které je vSak vyhodne351 ‘nez Pizeni s vyuz1t1m laseru naprl-
klad podle vynalezu, na ktery bylo udéleno autorské osvedcen1 SSSR

&. 625 650, Je Ze je Gasové zavislé - se vzrastajicim casem poroste

- chyba mérten Spoleh11va funkce vyzaduJe pak pruzné ulozen1 celeho

i

i m&bPiciho systemu, coZ je pii nezbytné hmotnost1 narocne. Da151 nevy-v

|

, .

hodou je, Ze systém neposkytu]e 1nformace o stavu 1021ska, v nemz\
stroj pracugeu o _

U dobyvac1ch komplexu pro stenove poruby S mechanlzovanou vyztu21 s
zakladnlm nosnikem, umlstenym v podstate kolmo na smer postupu porubu,
je znamo nekollk FeSeni problému, jak udrzet prlmost zakladnlho nosni-

u, popiipadé trati porubového hieblového dopravnlku, k nemuz Jsou

pripOJeny jednotky mechanlzovane vyztuze. Zakladni nosnlk nebo traE
poruboveho dopravniku Jsou pritom sestaveny z usekl ur01te delky,kte%i
ré je nésobkem roztele jednotek mechanlzovane vyztuze. Podle zpusobuf?
ga ktery bylo ud&leno autorské osvéd&eni SSSR &. 405 892,se neJdrlve ﬁ
fesouva nezavisle pripevnéna nlf v danem ‘sméru a pak se podle ni . vy—

rovnava poloha zékladnlho nosnlku nebo Jednotek vyztuze vzaJemnwm Pu-
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sobenim niti na snima&e, rozmisténé na zakladnim nosnikuf Jiné PFeSeni
"téhoZ problému je predmé&tem vyndlezu podle autorského @svédéeni SSSR
&. 451 852. Na kaZdém z kloubové spojeﬁych usekli zdkladniho nosniku
je podle n&j umistén hydraulicky zesilova& s odpruZenym Soupatkem,
na které pisobi snima& kontroly primolarosti, provedeny ve tvaru
konzoly piripevnéné na sousednim tseku zékladniho nosniku. Soupétko
ridi pres rozdélova& privod tlakové kapélihy k hydraulickému valci,
presouvajicimu Usek zékladniho nosniku.

Z popisu vynalezu, na ktery bylo udé€leno autorské osvéd&eni SSSR
c._875 106, je znamo zarizeni pro kontrolu pifimoEarosti dopravniku,
sestavajici z ridici casti spOJené s jednim z dsek( trati a z re-
guléteru, v jehoZz té&lese, pripevnéném k sousednimu Gseku trati, je
uloZen hydraulicky rozvad&& se zdvihdtkem a Soupatkem. Ridici &ast
ma téleso s vedenim, v némz je uloZen kolik, ktery je horlzontalnim
kloubem spojen s permanentnim magnetem, uloZenym s moZnosti soudin=
nosti s télesem regulatoru. Kolik je pres zdvihédtko spojen se Sou-
patkem.

Reseni zafizeni k automatickému udrZeni pfimoarosti zéakladny doby-
vaciho agregédtu na elektrickém principu je predmétem vynidlezu, na
ktery bylo udéleno autorské osvédZeni SSSR &. 600 304.

Spole&nym znakem popsanych feSeni je zjistovani vzijemné polohy
kloubové spojenych sou&asti v podstaté v jedné roviné& z Gdaji sni-
ma&d ﬁmisténych na t&chto soudastech, které po vyhodnoceni jsou
zpracovany na povel vykonnému mechanismu, ktery realizuje vyrovnéni
soudasti do prtimky. Pro orientaci samohybného dobyvaciho stroje, po-
hybujiciho se v loZisku uZitkového nerostu po nepfimkové dréaze, po
trajektorii. predstavované prakticky prostorovou k#ivkou, neumozﬁuji'
uvedgné FfeSeni ziskat dostate&né informace o poloze stroje, stavu

loZiska v jeho blizkosti a o jeho plsobeni na stroj.

Uvedené nedostatky znamych zarizeni a zplsobl pouiivan&ch do-
sud k orientaci ddlnich stroji nebo jejich &4&sti odstranuje zplsob
€asoprostorové orientace dobyvaciho komplexu pro hlubinné doly, se-
stavajiciho z dobyvaciho stroje oboustranné spojeného délenym po-
trubim se servisnim modulem, jehoZ podstatou je, Ze se poloha doby-
vaciho stroje v lozisku urduje z po&tu fsekl potrubi a jejich vzajem-
nych Ghli natoZeni, které se odm&ruji alespon ve dvou k sobéd koimych
'rovinéch’a 2ji8t&né Gdaje se zpracovivaji v redlném Zase centrélni
fridici jednotkou. Podstatou vynélezu je déle zarizeni k provédéni
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tohoto zpGsobu, tvofené soustavou dvojic snima&d Ghld nato&eni, které
jsou usporadény v jednotlivych kloubech potrubi nebo v jejich bliz-
kosti spolu s indikatorem &isla tseku potrubi a vedenim jsou spojeny

s centralni Pidici jednotkou, obsahujici ¢ita& potrubi, vyhodnocovaci
blok nato&eni tsekl potrubi, zobrazovaci jednotku a zdznamoVou Jednot—
ku. Alepon &ast centralni pfidici jednotky je s vyhodou reSena na

badzi mikroprocesoru.

Zpusob &asoprostorové orientace dobyvaciho komplexu podle vynéa-
lezu se vyzna&uje novym a vyS8im G&inkem, zejména pri jeho pouziti
pfi dobyvani loziska uZitkového nerostu zplisobem, na ktery bylo udé-
leno ceskoslovenske autorské osvéd&eni &. 212 028 :‘Jednoduchym‘a
prltom soudasnym vyhodnocovanim v redlném &ase polohy dobyvaciho kom-
plexu v loZiskuy, a to jak dobyvaciho stroje, tak i useku potrubi.
Systém odmé&irovani je plné automatizovan a vyuziva progresfvnl mlkropro—
cesorové techniky v centralni fidici jednotce, coz usnadnuje napojeni
na nadifizeny ridici systém. Komunikace snima&d nato&eni Ghl4 usekl
potrubi s mikroprocesorovou centrélni Fidici jednotkou je reSena dvou-
vodi&ovym vedenim, které je integralni souddsti aseku potrubi, po-
pripad& uloZeno v jeho ochranném krytu.
ZpGsob a zarizeni k Jeho provadéni podle vynadlezu vytvarteji zékladni
predpoklad k uspesne reallza01 nového zpusobu dobyvani loziska uZitko-
vého nerostu bez stadlé pritomnosti 1lidi, coZ zdsadné& zvySuje bezpelnost

prace v hlubinnych uhelnych dolech.

Zplisob &asoprostorové orientace dobyvaciho komplexu a zatizeni
k provadéni tohoto zpGsobu podle vynalezu jsou zjednodusené znazornény
na pripojenych vykresech, které pPedstavuji :
oObr. 1. - fez loZiskem uZitkového nerostu s dobyvacim komplexem hOPl—i
zontalni rovinou. :
Obr. 2. - Caste&ny Pez rovinou A-A z obr. 1.

Obr. 3. - blokové schéma snima&l a centrdlni ridici jednotky.

Zptsob &asoprostorové orientace dobyvaciho komplexu podle vynalezu
je dale objasnén v éplikaci u zpGsobu dobyvéni loZiska uZitkového
nerostu podle &eskoslovenského autorského osvéd&eni na vynalez &.
212 028 zarizenim podle ceskoslovenskeho autorského osvéd&eni &.
214 287,
Sou&4sti dobyvaciho komplexu jsou samohybny dobyvaci stroj 1,

servisni modul 2 a potrdbi 3,
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Dobyvaci stroj 1 je provedeﬂ@dle teskoslovenského autorského osvédéeni
&. 214 287 a sestdvid z rozpojovaci &asti 10, nakladace, pojezdové
gasti, docasné vyztuZe a ridici jednotky.
Servisni modul 2 je umisté&n v Gsti hlavni chodby 4, které poptripadé
tésné uzavira. )
Dobyvaci stroj 1 je rovnéZ opatien snimaiem 11 a kladelem 12 potrubi
3, které je sloZeno z Gsekl 30 konstatni délky L, vzadjemn& spojenych
rozpojitelnymi klouby 31, umoZnujicimi vykyv sousednich tsekd 30 ve
dvoy, navzdjem kolmych rovinach. PFi pohybu dobyvaciho stroje 1 po
kfivkové draze je potrubi 3 rozdé€leno na privodni &ast 32 a vystupni
¢ast 33. Jeho Useky 30 mohou byt uloZeny v.ochranném krytu, ktery
neni znazornén. V kaZdém z kl§ub& 31 je uloZena dvojice snima&l
34 dhll nato&eni a indik&tor 35 &isla dseku 30, které jsou vedenim
36 spojeny s centrdlni fidici jednotkou 5.
Centralni fridici jednotka 5 je umisténa v servisnim modulu 2, popiri-
pad€ aZ na povrchu dolu. Obsahuje &ita& 50 tseki 30, vyhodnocovaci
blok 51 natoleni usekl 30, zobrazovaci jednotku 52 a z&znamovou
jednotku 53. e
S vyhodou mGZe byt alespon &ast centralni fidici jednotky 5 provedena

na bazi mikroprocesort.

PPi provadéni zplsobu Easoprostorové orientace dobyvaciho komp-
lexu podle vyndlezu se poloha dobyvaciho stroje 1 a ur&itého Useku 30
potrubi 3 v loZisku 6 zjistuji z po&tu tsekl 30 a jejich vzajemnych
dhl& natogeni &, , X, .- él ,_ﬁz ..» které se odméruji dvojicemi
snimal 34 ve dvou k sobé& kolmych rovinach, a zjisténé Gdaje se
zpracovavaji v redlném &ase centrdlni fidici jednotkou 5. V zéaznamové
Jjednotce 53 jsou pPfitom uloZeny informace o vychozim stavu loZiska 6,

ziskané napriklad seismoakustickym prézkunem.
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Zplisob &asoprostorové orientace dobyvaciho komplexu pro
hlubinné doly, sestavajiciho z dobyvaciho stroje, oboustranné
spojeného délenym potrubim se servisnim modulem, vyznaleny
tim, Ze se poloha dobyvaciho stroje v loZisku urcuje z poctu
Gsekd potrubi a jejich vzadjemnych Ghli nato&eni, které se
“odméruji ve dvou k sobé& kolmych rovinécq,a zjiéténé'ﬁdaje se

zpracovavaji v redlném &ase centralni pfidici jednotkou.

zarizeni k provadéni zplsobu &asoprostorové orientace dobyva-
ciho komplexu podle bodu 1, vyznacené tim, Ze je tvoreno sou-
stavou dvdjic snimadl (34) GhlG nato&eni, které jsou usporada-
ny v jednotlivych kloubech (31) potrubi (30) nebo v jejich
blizkosti spolu s indikatorem (35) ¢&isla Useku a vedenim (36)
spojeny s centralni ﬁidici‘jednotkou (5), obsahujici ¢&ita& (50)
potrubi, vyhodnocovaci blok (51) nato&eni dsekl potrubi (30),
zobrazovaci jednotku (52) a zaznamovou jednotku (53).

§

Zafizeni k provadéni zplsobu Easoprostorové orientace dobyva-
ciho komplexu podle bodu 2, vyznaiené tim, Ze alespon &ast
5)

centralni fidici jednotkyVje feSena na bazi mikroprocesoru.

2 vykresy
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