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(54) Zpiisob programového ¥Fizeni dobyvaciho stroje

Vynélez Fe$i maximélni bezpefnost osdd-
ky kombajnu v porubu tim, Ze zavedenim au-
tomatizovanéh porubového komplexu se vy-
loudi jeji pritomnost p¥i dobyvacim procesu.

Podstata zptsobu programového Fizeni do-
byvaciho stroje spotivd v tom, Ze p¥i rucné
Fizené jizdé se automaticky ukladaji infor-
mace o &innosti, poloze a stavu pracovnich
¢asti kombajnu do procesoru. Po pFfepnuti na
automaticky provoz, procesor automaticky
¥idi kombajn pfi opakované jizdé tak, aby
byly dodrZeny parametry pfedchozi jizdy.
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Vynélez se tykéd zpflisobu programového
Fizeni dobyvaciho stroje pFi maxim&lni t&Z-
b& uhli, minimélnich ztratdch pracovniho
tasu, dodrZeni maximélniho stupné bezpet-
nosti prace bez p¥itomnosti pracovni osadky.

Vét$ina dosud zndmych dobyvacich kom-
bajnil je Ffizena ruén8é. Kombajnér musi zapi-
nat a vypinat elektromotor k pohonu roz-
pojovacich orgédnfi, regulovat postupovou
rychlost, reverzovat smés jizdy a v nepo-
sledni fadé zvedat a spoustdt ramena s roz-
pojovacimi orgény, podle priib&hu mocnosti
a hornickogeologickych podminek sloje.

N&které nové&jsi typy kombajnilt jsou pak
vybaveny automatickou regulaci postupové
rychlosti, ale pf¥esto, zbyvajici ovladaci ako-
ny je kombajnér nucen provdd&t pomoci
ovlddacich prvk{i, umisténych pfimo na té&-
lese kombajnu tak, Ze je v prostoru bezpro-
stfedniho ohroZeni. Je chroZovédn odlétava-
jicimi kusy dobyvaného uhli a u vétSich
mocnosti padajici horninou ze stropu. V niz-
kych slojich méd pracovnik velmi ztiZenou
moZnost pohybu. Pfes viechna opatfeni ome-
zujici pradnost je z celé osddky kombajnér
v nejvét§im nebezpedi.

Tyto nevyhody odstraiinje bezdratové dal-
kové Fizeni kombajnu, ale presto zlistdva
nevyhoda, Ze se musi kombajnér pohybovat
v blizkosti kombajnu. Ve slojich ohroZenych
pritrZemi uhli nebo otfesy se silng zvy3uje
riziko smrtelného trazu kombajnéra a jeho
pomocnika. U rozmé&rové velkych kombajni,
které jsou vybaveny dvéma rozpojovacimi
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orgény, byvaji dva kombajné¥i, €imZ se ne-
bezpedi trazu p¥i ohroZeni Zivota jeSté zvy-
Suje a produktivita prdce Kklesid. Unavnou
praci je stdlé sledovani polohy rozpojova-
cich orgdni p¥#i fizeni kombajnu, takZe kom-
bajnér miZe p¥ehlédnout zménu profilu slo-
je a zabrazdit i do hluSiny. Tim dochézi ke
zvy3enému opotFebeni rozpojovacich noZd,
k velkému zatiZeni elektromotori a nedmér-
né vy3si spotiebé elektrické energie.

Vy3e uvedené nedostatky odstraiiuje zpi-
sob programového fizeni dobyvaciho stroje
podle vynélezu, jehoZ podstata spogiva v
tom, Ze pFi ruéné Fizené jizd& dobyvaciho
stroje se automaticky ukladaji informace o
¢innosti, poloze a stavu pracovnich ¢&4sti
kombajnu do procesoru, takZe po piepnuti
na automaticky provoz procesor automatic-
ky kombajn #idi pfi opakované jizdé& tak, aby
byly dodrZeny parametry pFedchozi jizdy.
MoZnost ruéniho zdsahu je pfitom zachové-
na, takZe kombajnér pfi zmé&n& podminek
miiZe kdykoliv zasdhnout a ruénim Fizenim
dobyvaciho stroje diivéjSi zdznam opravit.

Programové fizeni dobyvaciho stroje pra-
cuje v porubu bez pFitomnosti lidské oséad-
ky, ¢imZ se docili vysokého stupné bezpel-
nosti prace, minimalizuji se ztraty pracov-
niho €asu a dosdhne se i maximélni produk-
tivity préce.

Zplisob programového ¥izeni dobyvaciho
stroje mé univerzdini pouZiti p¥i t&Zb& uhli,
rud, hornin atp.

PREDMET VYNALEZU

Zptsob programového #izeni dobyvaciho
stroje, vyznaleny tim, Ze pii rutné fizené
jizdé dobyvaciho stroje se automaticky uklé-
daji informace o &innosti, poloze a stavu
pracovnich &4sti stroje do procesoru, takZe

pfi- opakované jizdé procesor automaticky
Fidi dobyvaci stroj tak, aby se dodrZely pa-
rametry predchozi jizdy a pfitom moZnost
rutniho zdsahu se zachovala.
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