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Opis wynalazku

Postaci wykonania tutaj opisane dotyczg stacji zwrotnej przenosnika zgrzebtowego podsciano-
wego scianowego systemu wydobywczego. Ponadto, postaci wykonania dotyczg sposobu realizowa-
nego komputerowo do sterowania stacja zwrotng przenosnika zgrzebtowego podscianowego oraz ste-
rownika do sterowania przenosnikiem zgrzebtowym podscianowym.

Stacja zwrotna przenos$nika zgrzebtowego podscianowego w $cianowym systemie wydobywczym
jest zwykle umieszczona statycznie (to jest, pozostaje w swoim potozeniu pierwotnym). Jednak w miare
uptywu czasu (na przyktad, regularnie co godzine) konieczne moga okazac sie regulacje stacji zwrotnej.
Regulacje stacji zwrotnej moga by¢ stosowane, aby zapewni¢, ze (1) minerat z przeno$nika zgrzebto-
wego podscianowego bedzie tadowany réwnomiernie na potaczong tasme przenosnika (i bez rozsypy-
wania) i ze (2) stacja zwrotna bedzie tgczy¢ sie z konstrukcjg przenosnika, tak ze przenosnik nie jest
nadmiernie obciazony.

Jednak dziatanie i regulacja potozenia stacji zwrotnej zwykle wymaga recznej obstugi przez ope-
ratora. Reczne manewrowanie stacjg zwrotng obejmuje bezposrednie uruchomienie hydraulicznych za-
worow suwakowych lub sterowanie za pomocg przyciskow cylindréw hydraulicznych (na przyktad,
w zaworach sterowanych elektromagnetycznie). Operator musi réwniez sterowaé stacjg zwrotng
W oparciu 0 wiasng interpretacje potozenia stacji zwrotnej. Takie subiektywne podejscie sprzyja nad-
miernemu zuzywaniu/obciazeniu przenosnika i powiazanych elementéw sktadowych, rozsypywaniu mi-
neratu, a takze naraza personel na ryzyko obrazen fizycznych. Mozliwe obrazenia fizyczne moga obej-
mowac uraz zwigzany z dziataniem silnego strumienia lub z ryzykiem uderzenia spowodowanego zma-
gazynowana energia hydrauliczna, ryzykiem zmiazdzenia lub uwiezienia przez przemieszczajacy sie
ciezki sprzet, a takze ryzykiem narazenia uktadu oddechowego na dziatanie pytu.

W jednym z aspektow, wynalazek zapewnia stacje zwrotna przenosnika zgrzebtowego podscia-
nowego, zawierajgcg co najmniej jeden element wykonawczy podnoszenia skonfigurowany do podno-
szenia albo opuszczania czesci stacji zwrotnej, oraz czujnik kata. Stacja zwrotna przenosnika zgrzebto-
wego podscianowego charakteryzujace sie tym, ze czujnik kata jest skonfigurowany do generowania
sygnatu wyjsciowego czujnika kata powigzanego z katem stacji zwrotnej, oraz stacja zwrotna zawiera
ponadto czujnik podnoszenia powiazany z co najmniej jednym elementem wykonawczym podnoszenia,
przy czym czujnik podnoszenia jest skonfigurowany do generowania sygnatu wyj$ciowego czujnika pod-
noszenia powigzanego z potozeniem co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia, oraz
sterownik potaczony z czujnikiem podnoszenia, czujnikiem kata i co najmniej jednym elementem wyko-
nawczym podnoszenia, przy czym sterownik zawiera nieulotny nosnik odczytywany przez komputer
oraz procesor. Sterownik zawiera instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na nosniku
odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej do odbierania sygnatu wyjscio-
wego czujnika podnoszenia, odbierania sygnatu wyjsciowego czujnika kata, okreslania potozenia
wzdtuznego stacji zwrotnej i potozenia osiowego stacji zwrotnej w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika
podnoszenia i sygnat wyjsciowy czujnika kata, oraz generowania sygnatu sterujacego dla co najmnie;j
jednego elementu wykonawczego podnoszenia do dostosowania potoZzenia co najmniej jednego ele-
mentu wykonawczego podnoszenia, gdy potozenie wzdtuzne stacji zwrotnej lub potozenie osiowe stacji
zwrotnej wskazuja, ze stacja zwrotna nie jest wypoziomowana.

Korzystnie, czujnik kata stanowi stratymetr.

Korzystnie, stacja zwrotna zawiera ponadto co najmniej jeden element wykonawczy przesuniecia
bocznego skonfigurowany do przemieszczania poprzecznego stacji zwrotnej wzgledem tasmy przeno-
$nika oraz czujnik przesuniecia bocznego skonfigurowany do generowania sygnatu wyjsciowego czuj-
nika przesuniecia bocznego powigzanego z potozeniem poprzecznym stacji zwrotnej wzgledem tasmy
przenosnika. Sterownik zawiera ponadto instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na
nosniku odczytywanym przez komputer do potrzeb sterowania dziataniem stacji zwrotnej do odbierania
sygnatu wyjsciowego czujnika przesuniecia bocznego, okreslania potoZzenia poprzecznego stacji zwrot-
nej wzgledem tasmy przenosnika w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika przesuniecia bocznego, oraz
generowania sygnatu sterujacego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego przesuniecia bocz-
nego do dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu wykonawczego przesuniecia bocznego
W oparciu o potozenie poprzeczne stacji zwrotnej wzgledem tasmy przenosnika.

Korzystnie, stacja zwrotna zawiera ponadto co najmniej jeden element wykonawczy przemiesz-
czania postepowego skonfigurowany do przemieszczania stacji zwrotnej w kierunku wzdtuznym wzgle-
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dem przenosnika zgrzebtowego podscianowego oraz czujnik przemieszczania postepowego skonfigu-
rowany do generowania sygnatu wyjsciowego przemieszczania postepowego powigzanego z potoze-
niem wzdtuznym stacji zwrotnej wzgledem przenosnika zgrzebtowego podscianowego. Sterownik za-
wiera ponadto instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na nosniku odczytywanym
przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej do odbierania sygnatu wyjsciowego czujnika
przemieszczania postepowego, okreslania potozenia wzdtuznego stacji zwrotnej wzgledem przeno-
$nika zgrzebtowego podscianowego w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika przemieszczania postepo-
wego, oraz generowania sygnatu sterujacego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego prze-
mieszczania postepowego do dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu wykonawczego
przemieszczania postepowego w oparciu o potozenie wzdtuzne stacji zwrotnej wzgledem przenosnika
zgrzebtowego podscianowego.

Korzystnie, stacja zwrotna zawiera ponadto czujnik nacisku skonfigurowany do wyprowadzania
sygnatu wyjsciowego czujnika nacisku powigzanego z cisnieniem wewnatrz co najmniej jednego ele-
mentu wykonawczego podnoszenia. Sterownik zawiera ponadto instrukcje wykonywalne przez kompu-
ter przechowywane na nosniku odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotne;
do odbierania sygnatu wyjsciowego czujnika nacisku, okreslania ciSnienia wewnatrz co najmniej jed-
nego elementu wykonawczego podnoszenia w oparciu o sygnat wyjéciowy czujnika nacisku, oraz ge-
nerowania sygnatu sterujacego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia do do-
stosowania cisnienia wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia w oparciu
o ci$nienie wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia.

Korzystnie, stacja zwrotna zawiera ponadto czujnik tasmy skonfigurowany do wyprowadzania
sygnatu wyjsciowego czujnika tasmy powigzanego z potozeniem poprzecznym tasmy przenosnika
wzgledem stacji zwrotnej. Sterownik zawiera ponadto instrukcje wykonywalne przez komputer przecho-
wywane na nos$niku odczytywanym przez komputer dla potrzeb sterowania dziataniem stacji zwrotne;
do odbierania sygnatu wyj$ciowego czujnika tasmy, okreslania potozenia poprzecznego tasmy przeno-
$nika wzgledem stacji zwrotnej w oparciu o sygnat wyj$ciowy czujnika tadmy, oraz generowania sygnatu
sterujacego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego przesuniecia bocznego do dostosowania
potozenia co najmniej jednego elementu wykonawczego przesuniecia bocznego w oparciu o potozenie
poprzeczne tasmy przenosnika wzgledem stacji zwrotne;.

Korzystnie, czujnik tadmy stanowi czujnik ultradzwiekowy.

Korzystnie, co najmniej jeden element wykonawczy podnoszenia obejmuje pierwszy element wy-
konawczy podnoszenia, drugi element wykonawczy podnoszenia, trzeci element wykonawczy podno-
szenia oraz czwarty element wykonawczy podnoszenia.

Korzystnie, pierwszy element wykonawczy podnoszenia, drugi element wykonawczy podnosze-
nia, trzeci element wykonawczy podnoszenia oraz czwarty element wykonawczy podnoszenia stanowia
hydrauliczne cylindry podnoszenia.

W kolejnym aspekcie, wynalazek zapewnia sposoéb realizowany komputerowo do sterowania sta-
cja zwrotna przenosnika zgrzebtowego podscianowego, przy czym stacja zwrotna zawiera co najmniej
jeden element wykonawczy podnoszenia, czujnik podnoszenia oraz czujnik kata, przy czym sposob
obejmuje odbieranie sygnatu wyjsciowego czujnika kata z czujnika kata. Sposéb charakteryzuje sie tym,
ze sygnat wyjsciowy czujnika kata jest powiazany z katem stacji zwrotnej oraz sposéb obejmuje ponadto
odbieranie sygnatu wyjsciowego czujnika podnoszenia z czujnika podnoszenia, przy czym sygnat wyj-
Sciowy czujnika podnoszenia jest powiazany z potoZzeniem co najmniej jednego elementu wykonaw-
czego podnoszenia, okreslanie potozenia wzdtuznego stacji zwrotnej i potozenia osiowego stacji zwrot-
nej w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika podnoszenia i sygnat wyjsciowy czujnika kata oraz genero-
wanie sygnatu sterujacego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia do dostoso-
wania potozenia co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia, gdy potozenie wzdtuzne
stacji zwrotnej lub potozenie osiowe stacji zwrotnej wskazujg, ze stacja zwrotna nie jest wypoziomo-
wana.

Korzystnie, sposob realizowany komputerowo obejmuje ponadto odbieranie sygnatu wyjscio-
wego czujnika przesuniecia bocznego z czujnika przesuniecia bocznego, przy czym sygnat wyjsciowy
czujnika przesuniecia bocznego jest powigzany z potozeniem poprzecznym stacji zwrotnej wzgledem
tasmy przenosnika, okreslanie potozenia poprzecznego stacji zwrotnej wzgledem tasmy przenosnika
W oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika przesuniecia bocznego oraz generowanie sygnatu sterujacego
dla co najmniej jednego elementu wykonawczego przesuniecia bocznego do dostosowania potozenia
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co najmniej jednego elementu wykonawczego przesuniecia bocznego w oparciu o pofozenie po-
przeczne stacji zwrotnej wzgledem tasmy przenosnika.

Korzystnie, sposob realizowany komputerowo obejmuje ponadto odbieranie sygnatu wyjscio-
wego czujnika przemieszczania postepowego z czujnika przemieszczania postepowego, przy czym sy-
gnat wyj$ciowy czujnika przemieszczania postepowego jest powigzany z potozeniem wzdiuznym stacji
zwrotnej wzgledem przenosnika zgrzebtowego podscianowego, okreslanie potozenia wzdiuznego stacji
zwrotnej wzgledem przenosnika zgrzebtowego podscianowego w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika
przemieszczania postepowego oraz generowanie sygnatu sterujacego dla co najmniej jednego ele-
mentu wykonawczego przemieszczania postepowego w celu dostosowania potozenia co najmniej jed-
nego elementu wykonawczego przemieszczania postepowego w oparciu o potozenie wzdiuzne stacji
zwrotnej wzgledem przenosnika zgrzebtowego podscianowego.

Korzystnie, sposob realizowany komputerowo obejmuje ponadto odbieranie sygnatu wyjscio-
wego czujnika nacisku z czujnika nacisku, przy czym sygnat wyjsciowy czujnika nacisku jest powigzany
z naciskiem wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia, okreslanie nacisku
wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia w oparciu o sygnat wyjsciowy
czujnika nacisku oraz generowanie sygnatu sterujgcego dla co najmniej jednego elementu wykonaw-
czego podnoszenia do dostosowania ci$nienia wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego
podnoszenia w oparciu o cisnienie wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego podnosze-
nia.

Korzystnie, sposob realizowany komputerowo obejmuje ponadto odbieranie sygnatu wyjscio-
wego czujnika tasmy z czujnika tasmy, przy czym sygnat wyjsciowy czujnika tasmy jest powigzany
z potozeniem poprzecznym tasmy przenosnika wzgledem stacji zwrotnej, okreslanie potozenia po-
przecznego tasmy przenos$nika wzgledem stacji zwrotnej w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika tasmy
oraz generowanie sygnatu sterujacego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego przesuniecia
bocznego do dostosowania potoZzenia co najmniej jednego elementu wykonawczego przesuniecia bocz-
nego w oparciu o potozenie poprzeczne tadmy przenosnika wzgledem stacji zwrotnej.

Korzystnie, co najmniej jeden element wykonawczy podnoszenia obejmuje pierwszy, drugi, trzeci
oraz czwarty element wykonawczy podnoszenia, oraz pierwszy, drugi, trzeci i czwarty element wyko-
nawczy podnoszenia stanowiag hydrauliczne cylindry podnoszenia.

W jeszcze innym aspekcie, wynalazek zapewnia sterownik do sterowania przenosnikiem zgrze-
btowym pods$cianowym, przy czym sterownik zawiera nieulotny nosnik odczytywany przez komputer
oraz procesor, przy czym sterownik zawiera instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane
na nos$niku odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej, aby odbieraé sy-
gnat wyjsciowy czujnika kata z czujnika kata. Sterownik charakteryzuje sie tym, ze sygnat wyj$ciowy
czujnika kata jest powiazany z katem stacji zwrotnej. Ponadto, sterownik zawiera instrukcje wykony-
walne przez komputer przechowywane na nosniku odczytywanym przez komputer do sterowania dzia-
taniem stacji zwrotnej, aby odbiera¢ sygnat wyj$ciowy czujnika podnoszenia z czujnika podnoszenia,
przy czym sygnat wyjsciowy czujnika podnoszenia jest powigzany z potozeniem co najmniej jednego
elementu wykonawczego podnoszenia, okreslaé potozenie wzdtuzne stacji zwrotnej i potozenie osiowe
stacji zwrotnej w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika podnoszenia i sygnat wyjsciowy czujnika kata oraz
generowac sygnat sterujacy dla co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia do dosto-
sowania potozenia co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia, gdy potozenie wzdtuzne
stacji zwrotnej lub potozenie osiowe stacji zwrotnej wskazuja, ze stacja zwrotna nie jest wypoziomo-
wana.

Korzystnie, sterownik zawiera ponadto instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane
na noéniku odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej, aby odbieraé sy-
gnat wyjsciowy czujnika przesuniecia bocznego z czujnika przesuniecia bocznego, przy czym sygnat
wyjsciowy czujnika przesuniecia bocznego jest powiazany z potozeniem poprzecznym stacji zwrotne;
wzgledem tasmy przenosnika, okresla¢ potozenie poprzeczne stacji zwrotnej wzgledem tasmy przeno-
$nika w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika przesuniecia bocznego oraz generowac sygnat sterujacy
dla co najmniej jednego elementu wykonawczego przesuniecia bocznego do dostosowania potozenia
co najmniej jednego elementu wykonawczego przesuniecia bocznego w oparciu o pofozenie po-
przeczne stacji zwrotnej wzgledem tasmy przenosnika.

Korzystnie, sterownik zawiera ponadto instrukcje z wykonywalne przez komputer przechowy-
wane na nosniku odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej, aby odbierac
sygnat wyjsciowy czujnika przemieszczania postepowego z czujnika przemieszczania postepowego,
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przy czym sygnat wyjsciowy czujnika przemieszczania postepowego jest powigzany z potozeniem
wzdtuznym stacji zwrotnej wzgledem przenosnika zgrzebtowego podscianowego, okresla¢ potozenie
wzdtuzne stacji zwrotnej wzgledem przenosnika zgrzebtowego podscianowego w oparciu o sygnat wyj-
Sciowy czujnika przemieszczania postepowego oraz generowac sygnat sterujacy dla co najmniej jed-
nego elementu wykonawczego przemieszczania postepowego w celu dostosowania potozenia co naj-
mniej jednego elementu wykonawczego przemieszczania postepowego w oparciu o potozenie wzdtuzne
stacji zwrotnej wzgledem przenosnika zgrzebtowego podscianowego.

Korzystnie, sterownik zawiera ponadto instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane
na noéniku odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej, aby odbieraé sy-
gnat wyjsciowy czujnika nacisku z czujnika nacisku, przy czym sygnat wyj$ciowy czujnika nacisku jest
powigzany z ci$nieniem wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia, okreslaé
ci$nienie wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia w oparciu o sygnat wyj-
Sciowy czujnika nacisku oraz generowac sygnat sterujacy dla co najmniej jednego elementu wykonaw-
czego podnoszenia w celu dostosowania ci$nienia wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonaw-
czego podnoszenia w oparciu o ci$nienie wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego pod-
noszenia.

Korzystnie, sterownik zawiera ponadto instrukcje z wykonywalnym przez komputer przechowy-
wane na nosniku odczytywanym przez komputer dla potrzeb sterowania dziataniem stacji zwrotnej, aby
odbieraé sygnat wyjsciowy czujnika tasmy z czujnika tasmy, przy czym sygnat wyjsciowy czujnika tasmy
jest powiazany z potozeniem poprzecznym tasmy przenosnika wzgledem stacji zwrotnej, okreslaé¢ po-
tozenie poprzeczne tasmy przenosnika wzgledem stacji zwrotnej w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika
tasmy oraz generowacé sygnat sterujacy dla co najmniej jednego elementu wykonawczego przesuniecia
bocznego do dostosowania potoZzenia co najmniej jednego elementu wykonawczego przesuniecia bocz-
nego w oparciu o potozenie poprzeczne tasmy przenosnika wzgledem stacji zwrotnej.

Opisane tutaj postaci wykonania dotyczg zautomatyzowanego sterowania stacja zwrotng prze-
nosnika zgrzebtowego podscianowego w Scianowym systemie wydobywczym w oparciu o sygnaty
z wielu czujnikéow. Sygnaty z wielu czujnikdw sg stosowane przez sterownik do sterowania stacjg
zwrotna. Dzieki zautomatyzowaniu dziatania stacji zwrotnej, wymagana jest mniejsza kontrola potozenia
ze strony cziowieka, a ponadto zwieksza sie bezpieczenstwo operatora. Zautomatyzowane dziatanie
stacji zwrotnej zapewnia rowniez dodatkowe korzysci w stosunku do tradycyjnych stacji zwrotnych ob-
stugiwanych recznie. Na przykitad, zautomatyzowana stacja zwrotna umozliwia: (1) ,kierowanie” mine-
ratu na stacje zwrotng (na przyktad, w celu dalszego zmniejszenia rozsypywania mineratu); (2) dopaso-
wanie trajektorii tasmy przenosnika i dostosowanie przesuniecia tasmy; (3) sledzenie nieréwnosci na
spagu/podtozu w celu zapewnienia wypoziomowania; (4) dopasowanie katow i profili potaczonego
sprzetu (na przyktad, stacja zwrotna moze by¢ ustawiona pod odpowiednim katem nachylenia wzdtuz-
nego i na odpowiedniej wysokosci w celu dopasowania do konstrukcji przenosnika przy jednoczesnym
dopasowaniu wyrzucania mineratu z przenosnika zgrzebtowego podscianowego); (5) zmniejszenie zu-
zycia elementéw sktadowych i zwiekszenie trwatosci tasmy przenosnika; oraz (6) stosowanie cisnien
cylindra podnoszenia do ustalania i rGwnomiernego rozktadania nacisku na spagu na kazdej stopie sta-
cji zwrotnej.

Opisane tutaj postaci wykonania zapewniaja stacje zwrotna przenosnika zgrzebtowego podscia-
nowego, ktéra zawiera co najmniej jeden element wykonawczy podnoszenia przystosowany do podno-
szenia i opuszczania czesci stacji zwrotnej, czujnik podnoszenia, czujnik kata oraz sterownik. Czujnik
podnoszenia jest powigzany z co najmniej jednym elementem wykonawczym podnoszenia. Czujnik
podnoszenia jest przystosowany do generowania sygnatu wyjsciowego czujnika podnoszenia powigza-
nego z potozeniem co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia. Czujnik kata jest skon-
figurowany do generowania sygnatu wyjsciowego czujnika kata powiazanego z katem stacji zwrotne;.
Sterownik jest potaczony z czujnikiem podnoszenia, czujnikiem kata oraz z co najmniej jednym elemen-
tem wykonawczym podnoszenia. Sterownik zawiera nieulotny no$nik odczytywany przez komputer oraz
procesor. Sterownik zawiera instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na nosniku od-
czytywanym przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej do odbierania sygnatu wyjscio-
wego czujnika podnoszenia, odbierania sygnatu wyjsciowego czujnika kata, okreslania potozenia
wzdtuznego stacji zwrotnej i potozenia osiowego stacji zwrotnej w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika
podnoszenia i sygnat wyjsciowy czujnika kata, oraz generowania sygnatu sterujacego dla co najmniej
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jednego elementu wykonawczego podnoszenia do dostosowania potoZzenia co najmniej jednego ele-
mentu wykonawczego podnoszenia, gdy potozenie wzdtuzne stacji zwrotnej lub potozenie osiowe stacji
zwrotnej wskazuje, ze stacja zwrotna nie jest wypoziomowana.

Opisane tutaj postaci wykonania zapewniajg sposob realizowany komputerowo do sterowania
stacjg zwrotng przenosnika zgrzebtowego podscianowego. Stacja zwrotna zawiera co najmniej jeden
element wykonawczy podnoszenia, czujnik podnoszenia oraz czujnik kata. Sposéb obejmuje odbieranie
sygnatu wyjsciowego czujnika podnoszenia z czujnika podnoszenia. Sygnat wyjsciowy czujnika podno-
szenia jest powigzany z potozeniem co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia. Spo-
s6b obejmuje rowniez odbieranie sygnatu wyjsciowego czujnika kata z czujnika kata. Sygnat wyjsciowy
czujnika kata jest powiazany z katem stacji zwrotnej. Sposéb obejmuje réwniez okreslenie potozenia
wzdtuznego stacji zwrotnej i potozenia osiowego stacji zwrotnej w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika
podnoszenia i sygnat wyjsciowy czujnika kata, a takze wygenerowanie sygnatu sterujacego dla co naj-
mniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia w celu dostosowania potozenia co najmniej jed-
nego elementu wykonawczego podnoszenia, gdy potozenie wzdtuzne stacji zwrotnej lub potozenie
osiowe stacji zwrotnej wskazuje, ze stacja zwrotna nie jest wypoziomowana.

Opisane tutaj postaci wykonania zapewniaja sterownik do sterowania stacjg zwrotna przenosnika
zgrzebtowego podscianowego. Sterownik zawiera nieulotny nosnik odczytywany przez komputer oraz
procesor. Sterownik zawiera instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na nosniku od-
czytywanym przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej w celu odbierania sygnatu wyj-
$ciowego czujnika podnoszenia z czujnika podnoszenia, odbierania sygnatu wyjsciowego czujnika kata
z czujnika kata, okreslania potozenia wzdtuznego stacji zwrotnej i potozenia osiowego stacji zwrotne;
W oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika podnoszenia i sygnat wyjsciowy czujnika kata, a takze wygene-
rowania sygnatu sterujacego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia w celu
dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu wykonawczego podnoszenia, gdy potozenie
wzdtuzne stacji zwrotnej lub potozenie osiowe stacji zwrotnej wskazuje, ze stacja zwrotna nie jest wy-
poziomowana. Sygnat wyj$ciowy czujnika podnoszenia jest powigzany z potozeniem co najmniej jed-
nego elementu wykonawczego podnoszenia. Sygnat wyjsciowy czujnika kata jest powigzany z katem
stacji zwrotnej.

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

Ponadto nalezy zauwazyé¢, ze postaci wykonania mogg obejmowac sprzet, oprogramowanie oraz
elektroniczne elementy sktadowe lub moduty, ktére, dla celéw omdwienia, moga byé przedstawione
i opisane, jak gdyby wiekszos¢ elementdéw sktadowych zostata zrealizowana jedynie sprzetowo. Jednak
znawca na podstawie lektury niniejszego szczegdtowego opisu, zorientuje sie, ze w co najmniej jedne;
postaci wykonania elektroniczne aspekty wynalazku mozna zrealizowa¢ w postaci programowo (na
przyktad, przechowywane na nieulotnym nos$niku odczytywanym przez komputer), wykonywalnego
przez jedna lub wiecej jednostek przetwarzajacych, takich jak mikroprocesor i/albo wyspecjalizowane
uktady scalone ASIC (ang.: Application Specific Integrated Circuit). Nalezy zauwazy¢, ze wiele urzadzen
sprzetowych i programowych, jak réwniez wiele réznych konstrukcyjnych elementéw sktadowych, jako
takich, moze by¢ stosowanych do realizacji postaci wykonania. Na przykfad, ,serwery” i ,urzadzenia
liczace” przedstawione w opisie moga obejmowac jedna lub wiecej jednostek przetwarzajacych, jeden
lub wiecej modutdéw nosnikow odczytywanych przez komputer, jeden lub wiecej interfejsow wejscia/wyj-
$cia oraz rozne potaczenia (na przyktad, magistrale systemowa), taczace elementy sktadowe.

Inne aspekty postaci wykonania stang sie wiadome po zapoznaniu sie z ponizszym szczegéto-
wym opisem oraz zatgczonymi figurami rysunku, na ktérych:

fig. 1i 2 przedstawiajg $cianowy system wydobywczy zgodnie z opisanymi tutaj postaciami wy-
konania,



PL 244225 B1 7

fig. 3 przedstawia potaczenia przenosnika zgrzebtowego podscianowego, stacji zwrotnej oraz
przenosnika, zgodnie z opisanymi tutaj postaciami wykonania,

fig. 4 przedstawia schemat funkcji rozmieszczania stacji zwrotnej, zgodnie z opisanymi tutaj po-
staciami wykonania,

fig. 5 przedstawia schemat, pokazujacy nachylenie wzdtuzne i poprzeczne stacji zwrotnej, zgod-
nie z opisanymi tutaj postaciami wykonania,

fig. 6 przedstawia wykres ciata swobodnego nachylenia wzdtuznego i poprzecznego dla staciji
zwrotnej, zgodnie z opisanymi tutaj postaciami wykonania,

fig. 7 i 8 przedstawiaja wykresy ciata swobodnego w odniesieniu do odchylenia dla stacji zwrotnej,
zgodnie z opisanymi tutaj postaciami wykonania,

fig. 9A, 9B i 9C przedstawiajg zautomatyzowane sterowanie przemieszczaniem postepowym sta-
cji zwrotnej,

fig. 10 przedstawia stacje zwrotna, zgodnie z opisanymi tutaj postaciami wykonania,

fig. 11 i 12 przedstawiajg liniowy przetwornik cylindra podnoszenia, zgodnie z opisanymi tutaj
postaciami wykonania,

fig. 13 i 14 przedstawiajg liniowy przetwornik cylindra przesuniecia bocznego, zgodnie z opisa-
nymi tutaj postaciami wykonania,

fig. 151 16 przedstawiaja czujnik kata, zgodnie z opisanymi tutaj postaciami wykonania,

fig. 17 i 18 przedstawiaja czujniki tasmy, zgodnie z opisanymi tutaj postaciami wykonania,

fig. 19 przedstawia sterownik do stacji zwrotnej z fig. 10, zgodnie z opisanymi tutaj postaciami
wykonania,

fig. 20 przedstawia sposob sterowania stacjg zwrotna z fig. 10, zgodnie z opisanymi tutaj posta-
ciami wykonania.

Fig. 1 przedstawia $cianowy system wydobywczy 100. Scianowy system wydobywczy 100 za-
wiera obudowy scianowe 105 oraz wrebiarke 110. Obudowy $cianowe 105 sg potaczone ze sobg, row-
nolegle do przodka materiatu (nie przedstawiono), za pomoca potaczen elektrycznych i hydraulicznych.
Obudowy scianowe 105 ostaniajg wrebiarke 110 przed lezacymi powyzej warstwami geologicznymi.
Liczba obuddw Scianowych 105 stosowanych w $cianowym systemie wydobywczym 100 zalezy od sze-
roko$ci przodka materiatu poddawanego wydobyciu, poniewaz obudowy scianowe 105 majg za zadanie
ochrania¢ catg szerokos¢ przodka materiatu przed warstwami. Wrebiarka 110 przemieszcza sie wzdtuz
linii przodka materiatu przy uzyciu opancerzonego przenosnika scianowego 115 (,AFC”, ang.: armored
face conveyor), ktéry ma wyspecjalizowana prowadnice dla wrebiarki 110, biegnaca réwnolegle do
przodka materiatu miedzy samym przodkiem, jako takim, a obudowami scianowymi 105. AFC 115 za-
wiera réwniez przenosnik réownolegty do prowadnicy wrebiarki, przez co wydobyty materiat moze spadac
na przenosnik w celu jego odprowadzania od przodka. Przenosnik i prowadnica przenosnika AFC 115
sa napedzane za pomoca napedow 120 AFC znajdujacych sie w chodniku podscianowym 125 i chod-
niku nadscianowym 130, ktdre sg potozone na odlegtych zakonczeniach przenosnika AFC 115. Napedy
120 AFC umozliwiajg przenosnikowi AFC 115 ciagty transport wegla w kierunku chodnika podsciano-
wego 125 (po lewej stronie fig. 1) i pozwalaja na przemieszczanie wrebiarki 110 wzdtuz prowadnicy
przenosnika AFC 115 dwukierunkowo wzdiuz catego przodka materiatu. W niektérych postaciach wy-
konania, w zaleznosci od konkretnego rozktadu kopalni, uktad scianowego systemu wydobywczego 100
moze by¢ inny niz ten, opisany powyzej. Na przyktad, chodnik podscianowy 125 moze znajdowac sie
na prawym odlegtym zakonczeniu AFC 115, a chodnik nadscianowy 130 moze znajdowac sie na lewym
odlegtym zakonczeniu AFC 115.

Scianowy system wydobywczy 100 zawiera réwniez przenosnik zgrzebtowy podscianowy 135
(,BSL", ang.: beam stageloader), umieszczony prostopadle w chodniku podscianowym 125 przenosnika
AFC 115. Fig. 2 przedstawia widok perspektywiczny scianowego systemu wydobywczego 100 oraz wi-
dok BSL 135 w powiekszeniu. Gdy urobiony materiat transportowany przez AFC 115 dotrze do chodnika
podscianowego 125, to jest on prowadzony wzdtuz zakretu 90° na BSL 135. W niektorych postaciach
wykonania BSL 135 taczy sie z AFC 115 pod katem skosnym (na przyktad, pod katem innym niz kat
prosty). BSL 135 przygotowuje nastepnie i taduje materiat na przenosnik w chodniku podscianowym
(patrz fig. 3), ktory transportuje materiat na powierzchnie. Materiat jest przygotowany do zatadowania
przez kruszarke lub sortownik 140, ktéry rozbija materiat w celu usprawnienia zatadunku na przeno$nik
w chodniku podscianowym. Przenos$nik BSL 135 jest napedzany przez naped 145 BSL. Stacja zwrotna
150 jest rozmieszczona miedzy BSL 135 a przenosnikiem w chodniku podscianowym. Stacja zwrotna
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150 zawiera cylindry 155 podnoszenia (na przyktad, stopy stacji zwrotnej), cylindry 160 przemieszczania
postepowego oraz cylindry 165 przesuniecia bocznego.

Fig. 3 przedstawia potaczenie miedzy BSL 135 a stacjg zwrotng 150, a takze potgczenie miedzy
stacja zwrotng 150 a konstrukcja przenosnika, obejmujaca tasme przenosnika (na przykiad, przeno-
$nika w chodniku podscianowym).

Fig. 4 przedstawia funkcje ustawienia stacji zwrotnej 150. Stacja zwrotna 150 stosuje kilka funkgji
do sterowania jej potozeniem. Funkcje obejmujg funkcje podnoszenia, funkcje przesuniecia bocznego
oraz funkcje przemieszczania postepowego. Stacja zwrotna 150 moze by¢ podnoszona lub opuszczana
w celu osiggniecia wypoziomowania poprzecznego (na przyktad, za pomoca cylindrow 155 podnosze-
nia). Funkcja podnoszenia stosuje cylindry 155 podnoszenia w kazdym narozniku stacji zwrotnej 150
(na przyktad, cztery cylindry 155 podnoszenia) do sterowania wysokoscia lub do kompensacji odchylen
od spagu/podtoza. Stacja zwrotna 150 moze by¢ przemieszczana postepowo (na przyktad, za pomocag
cylindréw 160 przemieszczania postepowego). Funkcja przemieszczania postepowego stosuje cylindry
160 przemieszczania postepowego do ustawienia stacji zwrotnej 150 w kierunku wzdtuznym wzgledem
BSL 135 (z ktorym jest ona potaczona mechanicznie) i taczenia z konstrukcja przenosnika (na przyktad,
przenosnika w chodniku podscianowym). Stacja zwrotna 150 moze by¢ przesuwana w bok (na przyktad,
przemieszczana poprzecznie przez cylindry 165 przesuniecia bocznego). Funkcja przesuniecia bocz-
nego stosuje cylindry 165 przesuniecia bocznego do ustawienia stacji zwrotnej 150 w kierunku osiowym
lub poprzecznym (czyli od jednej strony do drugiej). W niektorych postaciach wykonania ustawienie
stacji zwrotnej 150 moze by¢ rowniez kontrolowane w powigzaniu z postrzeganiem przestrzennym stac;ji
zwrotnej 150 w chodniku wzgledem zdefiniowanego wczesniej potozenia (na przyktad, linii Srodkowe;j
chodnika).

Fig. 5 przedstawia parametry nachylenia wzdtuznego i poprzecznego w przestrzeni tréjwymiaro-
wej dla stacji zwrotnej 150. Dane z czujnikow moga by¢ stosowane do profilowania dziatania stacji
zwrotnej 150 w przestrzeni tréjwymiarowej w celu ustalenia nachylenia wzdtuznego i poprzecznego.
Nachylenie wzdtuzne odpowiada potozeniu wzdtuznemu (okreslanemu powszechnie jako od strony
szybu do strony przodka, ang.: inbye-to-outbye). Nachylenie poprzeczne odpowiada potozeniu osio-
wemu lub poprzecznemu (okreslanemu powszechnie jako od strony chodnika do strony calizny, ang.:
walkside-to-blockside).

Fig. 6 przedstawia wykres ciata swobodnego dla stacji zwrotnej 150, ktéry moze by¢ stosowany
do realizowania sterowania nachyleniem wzdiuznym i poprzecznym, gdzie OBS oznacza po stronie
przodka, po stronie calizny, OWS oznacza po stronie przodka, po stronie chodnika, IBS oznacza po
stronie szybu, po stronie calizny, IWS oznacza po stronie szybu, po stronie chodnika, OLH oznacza
wysoko$¢ wzdtuzna po stronie przodka, ILH oznacza wysokos¢ wzdtuzna po stronie szybu, BAH ozna-
cza wysokos¢ osiowa po stronie calizny, WAH oznacza wysoko$¢ osiowa po stronie chodnika, S1 ozna-
cza pomiar skoku cylindra po stronie przodka, po stronie chodnika, S2 oznacza pomiar skoku cylindra
po stronie przodka, po stronie calizny, S3 oznacza pomiar skoku cylindra po stronie szybu, po stronie
chodnika, S4 oznacza pomiar skoku cylindra po stronie szybu, po stronie calizny, 61 oznacza kat osiowy
po stronie przodka, 62 oznacza kat osiowy po stronie szybu, 63 oznacza kat wzdtuzny po stronie chod-
nika, a 64 oznacza kat wzdtuzny po stronie calizny.

Do ustalenia nachylenia wzdtuznego i poprzecznego stacji zwrotnej 150 stosowa¢ mozna kombi-
nacje czujnikdw kata (na przyktad, stratymetréw) i przetwornikdw liniowych. W niektérych postaciach
wykonania sygnaty z czujnikdw kata sa poréwnywane z potozeniem skoku cylindra. Na przyktad, jeZeli
stacja zwrotna 150 po stronie chodnika ma wydtuzenie 200 mm, a stacja zwrotna 150 po stronie calizny
ma wydtuzenie 400 mm, ale czujniki kata wskazujg +0,5°, to mozna uznac stacje zwrotng 150 za wypo-
ziomowana. Nie beda konieczne zadne zmiany w stacji zwrotnej 150, poniewaz stacja zwrotna 150
kompensuje zlokalizowane nachylenie. Gdyby jednak cylindry 155 ponoszenia miaty takie same skoki,
ale czujniki kata wskazywatyby 3,5° (lub gdy wystepuja rozne skoki, ale stratymetry nadal wskazuja
3,5°%), to strona chodnika lub strona calizny stacji zwrotnej 150 musiatyby zosta¢ zmodyfikowane w celu
wypoziomowania stacji zwrotnej 150. Podobna analiza moze by¢ przeprowadzona w odniesieniu do
nachylenia wzdtuznego (czyli od strony szybu do strony przodka). Jednak nachylenie wzdtuzne (lub
w przéd albo w tyt) jest zwykle podyktowane nachyleniem chodnika i konieczne moze by¢ uwzglednienie
kolejnych danych wejsciowych. Jezeli, na przyktad, nachylenie chodnika wynosi +2°, to wartos¢ te
mozna ustawic¢ jako wartos¢ poziomu, a potozenia cylindra moglyby zostaé skompensowane w celu
osiggniecia +2°. W niektérych postaciach wykonania nachylenie chodnika moze by¢ ustawione jako



PL 244225 B1 9

punkt odniesienia (na przykfad, dla urzadzenia lub czujnika zamontowanego na konstrukcji tasmy prze-
nosnika). W niektorych postaciach wykonania moze by¢ ustalona tolerancja w celu ustalenia, czy stacja
zwrotna 150 jest wypoziomowana (na przykiad, £0,5°, +1,0° i tak dalej).

W niektérych postaciach wykonania okreslaé mozna naciski stopy stacji zwrotnej na podstawie
cylindréw 155 podnoszenia (na przyktad, przy uzyciu czujnika nacisku) i stosowaé do sterowania stacja
zwrotng 150. Na przyktad, okre$lenie naciskdw stopy stacji zwrotnej moze by¢ przydatne w warunkach
ztego spagu lub w przypadku uszkodzonej maszyny, gdy niedopuszczalne jest umieszczenie stacji
zwrotnej 150 na jej czesci dolnej (to znaczy, nie jest ona uniesiona ze spagu). Nacisk na kazda stope
stacji zwrotnej moze sie rowniez zmienia¢ w trakcie sekwencji przemieszczania BSL 135 postepowego,
a zatem dynamiczne dostosowanie naciskow stép stacji zwrotnej bedzie wspomagaé wyréwnanie stacji
zwrotnej 150.

Fig. 7 i 8 przedstawiajg parametr zbaczania dla stacji zwrotnej 150. Zbaczanie dotyczy ptaskiego
potozenia obrotowego zgodnie z ruchem wskazéwek zegara/przeciwnie do ruchu wskazéwek zegara
(okreslane zwykle jako Sledzenie) stacji zwrotnej 150. Czujnik danych moze by¢ stosowany do realizacji
kontroli zbaczania stacji zwrotnej 150. Kontrola zbaczania zasadniczo odpowiada zdolnosci wykrywania
potozenia tasmy wzgledem zdefiniowanej wczesniej linii Srodkowej lub wartosci nominalnej w stosunku
do czujnikéw lub zdefiniowanego wczesniej elementu odniesienia w obrebie chodnika. Regulacje staciji
zwrotnej 150 opierajg sie na pomiarze potozenia tadmy i dopuszczalnym zakresie tolerancji lub histere-
zie. Stacja zwrotna 150 moze by¢ przestawiona w taki sposob, ze krawedz tasmy lub inny element
odniesienia znajdzie sie w akceptowanych granicach. Na przyktad, jezeli wartos¢ nominalna akceptacji
miesci sie w zakresie 300 mm — 350 mm, to jakikolwiek pomiar poza tym zakresem spowoduje zmiane
potozenia stacji zwrotnej, aby sprowadzi¢ tasme lub stacje zwrotng 150 z powrotem do tego zakresu.

Fig. 9A, 9B i 9C przedstawiajg sterowanie przemieszczaniem stacji zwrotnej 150 postepowo. Cy-
lindry 160 przemieszczania postepowego stacji zwrotnej umozliwiaja automatyczne przemieszczanie
do przodu lub wycofywanie stacji zwrotnej 150 stopniowo w celu uwzglednienia zmiany potozenia BSL
135 (na przyktad, gdy nie wystepuje dostepny skok dla cylindrow 160 przemieszczania postepowego).
Na przyktad, stacja zwrotna 150 moze by¢ przemieszczana postepowo w zaleznosci od gteboko$ci wre-
biania wrebiarki 110. Zgodnie z przyktadem, jezeli glebokos¢ wrebiania wrebiarki 110 (czyli gtebokos¢
zabioru lub gtebokos¢ rzapu) wynosi 800 mm, to BSL 135 bedzie przesuwany o 800 mm przy kazdym
cyklu wrebiarki 110. Gdy cylindry 160 przemieszczania postepowego stacji zwrotnej maja skok cylindra
wynoszacy 2400 mm, to stacja zwrotna 150 moze by¢ kontrolowana w celu skompensowania trzech
cykli wrebiarki, zanim stacja zwrotna 150 bedzie musiata by¢ przesunieta. Po tym, jak cylindry 160 prze-
mieszczania postepowego zostang catkowicie wysuniete, to cylindry przemieszczania postepowego
moga by¢ wycofane w celu przeciagniecia postepowego stacji zwrotnej 150 i ponownego maksymal-
nego zwiekszenia zachodzenia na siebie wzgledem BSL 135. Fig. 9A przedstawia stacje zwrotng 150
z cylindrami 160 przemieszczania postepowego w postaci catkowicie wycofanej. Gdy BSL 135 prze-
mieszcza sie postepowo z kazdym cyklem wrebiarki, to cylindry 160 przemieszczania postepowego sg
wydtuzane. Fig. 9B przedstawia stacje zwrotng 150 z cylindrami 160 przemieszczania postepowego
w postaci catkowicie wysunietej. Gdy cylindry 160 przemieszczania postepowego sa catkowicie wysu-
niete, to stacja zwrotna 150 jest przeciggana postepowo przez wycofanie cylindrow 160 przemieszcza-
nia postepowego. Gdy stacja zwrotna 150 jest przeciggana do przodu, dostepne zachodzenie na siebie
miedzy BSL 135 a stacja zwrotng 150 jest ponownie maksymalnie zwiekszane, jak przedstawiono na
fig. 9C. Przetworniki liniowe sa montowane obok cylindrow 160 przemieszczania postepowego lub zin-
tegrowane z cylindrami 160 przemieszczania postepowego w celu generowania sygnatow powigzanych
z wielkoscia wysuniecia cylindrow 160 przemieszczania postepowego. Gdy cylindry przemieszczania
postepowego sg catkowicie wysuniete, to cylindry 160 przemieszczania postepowego moga by¢ pod-
dane sterowaniu w celu ich wycofania i przyciagniecia stacji zwrotnej 150 postepowo.

Fig. 10 przedstawia stacje zwrotna 150 (na przyktad, jako rame stacji zwrotnej), zawierajaca
wiele czujnikow. Czujniki zawieraja przetworniki liniowe 200 cylindra podnoszenia, przetworniki li-
niowe 300 cylindra przesuniecia bocznego, czujniki 400 kata (na przyktad, stratymetry) do wykrywania
przechylenia oraz czujniki 500 tasmy (na przyktad, czujniki ultradzwiekowe) do $ledzenia gérnego
i dolnego biegu tasmy przenosnika (na przyktad, potozenia poprzecznego tasmy przenosnika wzgle-
dem stacji zwrotnej 150).

Fig. 11 i 12 przedstawiajg przetwornik liniowy cylindra podnoszenia lub czujnik 200 podnoszenia.
Przetwornik liniowy 200 cylindra podnoszenia zawiera pokrywe ochronng 205 do zabezpieczenia preta
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wewnetrznego i kabla/ztgczy. Przetwornik liniowy 200 cylindra podnoszenia ma rozdzielczos¢, na przy-
kiad +1 mm. Odcinek statyczny 210 przetwornika liniowego 200 cylindra podnoszenia jest przymoco-
wany do stacji zwrotnej. W niektorych postaciach wykonania przetwornik liniowy 200 cylindra podno-
szenia jest zintegrowany z cylindrem podnoszenia. Stacja zwrotna zawiera, na przykfad, cztery prze-
tworniki liniowe cylindra podnoszenia (na przyktad, po jednym na kazdy naroznik stacji zwrotnej).

Fig. 131 14 przedstawiajg przetwornik liniowy przesuniecia bocznego lub czujnik 300 przesuniecia
bocznego. Przetwornik liniowy 300 przesuniecia bocznego moze by¢ zamontowany po stronie chodnika
stacji zwrotnej 150. Przetwornik liniowy 300 przesuniecia bocznego ma rozdzielczo$¢, na przykfad
+1 mm. W niektdrych postaciach wykonania przetwornik liniowy 300 przesuniecia bocznego jest zinte-
growany z cylindrem przesuniecia bocznego.

Fig. 15i 16 przedstawiaja czujnik 400 kata (na przyktad, stratymetr) zamontowany na stacji zwrot-
nej 150. Czujnik 400 kata moze by¢ zamontowany w potozeniu stacji zwrotnej 150, gdzie jest on chro-
niony przed wptywem srodowiska i gdzie moga by¢ dokonywane doktadne pomiary kata.

Fig. 17 i 18 przedstawiaja czujniki 500 (na przyktad, czujniki ultradzwiekowe) do wykrywania po-
tozenia tasmy przenosnika. Czujniki 500 moga by¢ ustawione zgodnie z gérnym i dolnym biegiem tasmy
przenosnika.

Uktad sterowania 600 dla stacji zwrotnej 150 zawiera sterownik 605, jak przedstawiono na
fig. 19. Sterownik 605 jest potaczony elektrycznie i/albo komunikacyjnie z réznymi modutami lub ele-
mentami stacji zwrotnej 150. Na przyktad, sterownik 605 jest potaczony z interfejsem 610 uzytkownika,
modutem 615 Zrédta zasilania (na przyktad, modutem zrodta zasilania AC odbierajagcym napiecie zasi-
lajace AC), jednym lub wiecej elementami wykonawczymi 620 podnoszenia (na przyktad, hydraulicz-
nymi cylindrami podnoszenia), jednym lub wiecej elementami wykonawczymi 625 przesuniecia bocz-
nego (na przyktad, hydraulicznymi cylindrami przesuniecia bocznego), jednym lub wiecej elementami
wykonawczymi 630 tasmy (na przyktad, silnikiem), jednym lub wiecej elementami wykonawczymi 635
przemieszczania postepowego (na przyktad, hydraulicznymi cylindrami przemieszczania postepo-
wego), a takze jednym lub wiecej czujnikami 640 przemieszczania postepowego (na przyktad, przetwor-
nikami liniowymi). Sterownik 605 jest réwniez potaczony z jednym lub wiecej czujnikami 200 podnosze-
nia, jednym lub wiecej czujnikami 300 przesuniecia bocznego, jednym lub wiecej czujnikami 400 kata,
a takze jednym lub wiecej czujnikami 500 tasmy. Sterownik 605 zawiera kombinacje sprzetu i oprogra-
mowania, ktére moga, miedzy innymi, sterowac dziataniem stacji zwrotnej 150, sterowa¢ dziataniem
$cianowego systemu wydobywczego 100 i tak dalej.

W niektérych postaciach wykonania sterownik 605 zawiera wiele elementéw elektrycznych i elek-
tronicznych, ktére zapewniaja zasilanie, sterowanie dziataniem, a takze ochrone elementéw i modutéw
w obrebie sterownika 605, stacji zwrotnej 150 i/albo $cianowego systemu wydobywczego 100. Na przy-
kiad, sterownik 605 zawiera miedzy innymi jednostke przetwarzajacg 645 (na przykiad, mikroprocesor,
mikrosterownik lub inne odpowiednie urzadzenie programowalne), pamie¢ 650, jednostki wejsciowe 655
oraz jednostki wyjsciowe 660. Jednostka przetwarzajgca 645 zawiera, miedzy innymi, jednostke steru-
jaca 665, jednostke arytmetyczno-logiczna (ALU) 670 oraz wiele rejestrow 675 (przedstawionych jako
grupa rejestrow na fig. 19), i jest ona realizowana z wykorzystaniem znanej architektury komputerowe;j,
takiej jak zmodyfikowana architektura harwardzka, architektura von Neumanna i inne. Jednostka prze-
twarzajgca 645, pamie¢ 650, jednostki wejsciowe 655 i jednostki wyjsciowe 660, jak rowniez rozmaite
moduty, podtgczone do sterownika 605, sg potaczone za pomocg jednej lub wiecej magistrali sterujgcej
i/albo magistrali danych (na przyktad, wspolnej magistrali 680). Magistrale sterujace i/albo magistrale
danych przedstawiono ogdlnie na fig. 19 w celach pogladowych. Zastosowanie jednej lub wiecej magi-
strali sterujacych i/albo magistrali danych dla potrzeb wzajemnego potaczenia i komunikacji miedzy roz-
nymi modutami i elementami sktadowymi bedzie wiadome dla znawcy w swietle niniejszego wynalazku.

Pamiec¢ 650 stanowi nieulotny nosnik odczytywany przez komputer i zawiera, na przyktad, obszar
pamieci programu i obszar pamieci danych. Obszar pamieci programu i obszar pamieci danych moga
zawiera¢ kombinacje réznych typédw pamieci, takich jak ROM, RAM (na przyktad, DRAM, SDRAM i tym
podobne), EEPROM, pamie¢ typu flash, dysk twardy, karta SD lub inne odpowiednie magnetyczne,
optyczne, fizyczne lub elektroniczne urzadzenia pamieciowe. Jednostka przetwarzajaca 645 jest pota-
czona z pamiecig 650 i wykonuje instrukcje programowe, ktére moga by¢ przechowywane w pamieci
RAM pamieci 650 (na przyktad, podczas wykonywania), pamieci ROM pamieci 650 (na przyktad, za-
sadniczo w sposob trwaty) lub innym trwatym nosniku danych, takim jak inna pamiec¢ lub dysk. Opro-
gramowanie dotaczone do scianowego systemu eksploatacji 100 lub stacji zwrotnej 150 moze by¢ prze-
chowywane w pamieci 650 sterownika 605. Oprogramowanie zawiera, na przyktad, oprogramowanie
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uktadowe, jedna lub wiecej aplikacji, dane programowe, filtry, procedury, jeden lub wiecej modutéw pro-
gramowych i inne instrukcje wykonywalne. Sterownik 605 jest skonfigurowany tak, ze pobiera z pamieci
650 i wykonuje miedzy innymi instrukcje zwigzane z procesami i metodami sterowania tutaj opisanymi.
W innych konstrukcjach sterownik 605 zawiera dodatkowe, zawiera mniej albo zawiera inne elementy
sktadowe.

Interfejs uzytkownika 610 moze by¢ stosowany do sterowania i/albo monitorowania stacji zwrot-
nej 150. Na przyktad, interfejs 610 uzytkownika jest potaczony funkcjonalnie ze sterownikiem 605 do
sterowania przemieszczaniem postepowym stacji zwrotnej 150, wypoziomowania poprzecznego stacji
zwrotnej 150, przesunieciem bocznym stacji zwrotnej 150 i tak dalej. Sterownik 605 jest skonfigurowany
do odbierania sygnatow wejsciowych od modutu 610 interfejsu uzytkownika. Modut 610 interfejsu uzyt-
kownika zawiera kombinacje cyfrowych i analogowych urzadzen wej$ciowych i wyjsciowych wymaga-
nych do osiagniecia pozadanego poziomu sterowania i monitorowania stacji zwrotnej 150. Na przykfad,
modut 610 interfejsu uzytkownika zawiera wyswietlacz (na przyktad, wyswietlacz gtowny, wyswietlacz
dodatkowy i tak dalej), a takze urzadzenia wejsciowe, takie jak ekrany dotykowe, manipulatory draz-
kowe, wiele pokretet, regulatoréw, przetacznikow, przyciskow, pedatdw i tak dalej. Modut 610 interfejsu
uzytkownika moze by¢ rowniez skonfigurowany do wyswietlania stanéw lub danych powiazanych ze
stacja zwrotng 150 w czasie rzeczywistym lub zasadniczo w czasie rzeczywistym. Sterownik 605 od-
biera réwniez sygnaty sterowania ruchem od modutu 610 interfejsu uzytkownika. Sygnaty sterowania
ruchem stuzg do sterowania, na przyktad, jednym lub wiecej elementami wykonawczymi 620 podnosze-
nia, elementami wykonawczymi 625 przesuniecia bocznego, elementami wykonawczymi 630 tasmy
oraz elementami wykonawczymi 635 przemieszczania postepowego.

Sterownik 605 jest rowniez skonfigurowany do odbierania jednego lub wiecej sygnatow od kaz-
dego z czujnikdw 200 podnoszenia, czujnikow 300 przesuniecia bocznego, czujnikow 400 kata, czujni-
kow 500 tasmy, a takze czujnikdw 640 przemieszczania postepowego. Sterownik 605 jest skonfiguro-
wany, Zze na podstawie jednego lub wiecej sygnatéw odebranych z czujnikow, automatycznie steruje
jednym lub wiecej elementami wykonawczymi 620 podnoszenia, elementami wykonawczymi 625 prze-
suniecia bocznego, elementami wykonawczymi 630 tadmy oraz elementami wykonawczymi 635 prze-
mieszczania postepowego. Na przykiad, sterownik jest skonfigurowany, ze na podstawie jednego lub
wiecej sygnatdow odebranych z czujnikéw, generuje jeden lub wiecej sygnatow sterujacych dla elemen-
tow wykonawczych 620 podnoszenia, elementow wykonawczych 625 przesuniecia bocznego, elemen-
tow wykonawczych 630 tasmy lub elementéw wykonawczych 635 przemieszczania postepowego w celu
sterowania potozeniem stacji zwrotnej 150. Elementy wykonawcze 620, 625, 630 i 635 sg stosowane
do sterowania, na przyktad, potozeniem od strony szybu do strony przodka, potoZzeniem od strony chod-
nika do strony calizny, naciskami stop, przemieszczaniem postepowym, przesunieciem bocznym oraz
wypoziomowaniem poprzecznym stacji zwrotnej 150, jak opisano powyze;.

Fig. 20 przedstawia sposob 700 do automatycznego sterowania stacjg zwrotna 150. Sposéb 700
rozpoczyna sie od odebrania przez sterownik 605 sygnatu wyjsciowego pierwszego czujnika (ETAP
705). Sygnat wyjsciowy pierwszego czujnika moze pochodzi¢ z dowolnego z czujnikéw 200 podnosze-
nia, czujnikdow 300 przesuniecia bocznego, czujnikow 400 kata, czujnikdw 500 tasmy lub czujnikdéw 640
przemieszczania postepowego. Sterownik 650 nastepnie odbiera sygnat wyjsciowy drugiego czujnika
(ETAP 710). Sygnat wyjsciowy drugiego czujnika moze pochodzi¢ z dowolnego z czujnikéw 200 pod-
noszenia, czujnikdw 300 przesuniecia bocznego, czujnikow 400 kata, czujnikéw 500 tasmy lub czujni-
kow 640 przemieszczania postepowego. W niektdrych postaciach wykonania sygnat wyjsciowy pierw-
szego czujnika i sygnat wyjsciowy drugiego czujnika sa odbierane od tego samego typu czujnika.
W innych postaciach wykonania sygnat wyjsciowy pierwszego czujnika oraz sygnat wyj$ciowy drugiego
czujnika sa odbierane od réznych typédw czujnikdw. Sterownik 605 jest nastepnie skonfigurowany do
okreslania jednej lub wiecej charakterystyk stacji zwrotnej 150 (ETAP 715). Jedna lub wiece] charakte-
rystyk stacji zwrotnej 150 obejmuje, na przyktad, potozenie wzdtuzne stacji zwrotnej 150, potozenie
osiowe lub poprzeczne stacji zwrotnej 150, potozenie poprzeczne stacji zwrotnej 150 wzgledem tasmy
przenosnika, potozenie wzdtuzne stacji zwrotnej 150 wzgledem tasmy przeno$nika, cisnienie wewnatrz
elementu wykonawczego podnoszenia, potozenie poprzeczne tasmy przenosnika i tym podobne. Ste-
rownik 605 jest skonfigurowany, ze na podstawie jednej lub wiecej charakterystyk stacji zwrotnej 150,
generuje jeden lub wiecej sygnatow sterujacych do sterowania stacjg zwrotng 150 (ETAP 720). Jeden
lub wiecej sygnatéw sterujacych moga stanowi¢ sygnaty sterujgce dla elementéw wykonawczych 620
podnoszenia, elementéw wykonawczych 625 przesuniecia bocznego, elementéw wykonawczych 630
tasmy lub elementéw wykonawczych 635 przemieszczania postepowego. Sterownik 605 przekazuje
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nastepnie jeden lub wiecej sygnatéw sterujacych do elementéw wykonawczych, aby odpowiednio ste-
rowac dziataniem elementéw wykonawczych (na przyktad, zmienia¢ potozenie elementéow wykonaw-
czych) (ETAP 725).

Zatem postaci wykonania tutaj opisane zapewniaja, miedzy innymi, systemy i sposoby do zauto-
matyzowanego sterowania stacja zwrotng przenosnika zgrzebtowego podscianowego. Rdézne cechy
i korzysci niniejszego wynalazku przedstawiono w ponizszych zastrzezeniach.

1.

Zastrzezenia patentowe

Stacja zwrotna (150) przenosnika zgrzebtowego podscianowego, zawierajaca:

co najmniej jeden element wykonawczy (620) podnoszenia skonfigurowany do podnoszenia
albo opuszczania czesci stacji zwrotnej (150), oraz
czujnik (400) kata,
znamienna tym, ze
czujnik (400) kata jest skonfigurowany do generowania sygnatu wyjsciowego czujnika (400)
kata powiazanego z katem stacji zwrotnej (150); oraz
stacja zwrotna (150) zawiera ponadto czujnik (200) podnoszenia powiazany z co najmniej
jednym elementem wykonawczym (620) podnoszenia, przy czym czujnik (200) podnoszenia
jest skonfigurowany do generowania sygnatu wyjsciowego czujnika (200) podnoszenia powia-
zanego z potozeniem co najmniej jednego elementu wykonawczego (620) podnoszenia; oraz
sterownik (605) potaczony z czujnikiem (200) podnoszenia, czujnikiem (400) kata i co najmniej
jednym elementem wykonawczym (200) podnoszenia, przy czym sterownik (605) zawiera nie-
ulotny nosnik odczytywany przez komputer oraz procesor, przy czym sterownik (605) zawiera
instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na nos$niku odczytywanym przez
komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej (150) do:
odbierania sygnatu wyjsciowego czujnika (200) podnoszenia,
odbierania sygnatu wyjsciowego czujnika (400) kata,
okreslania potozenia wzdtuznego stacji zwrotnej (150) i potozenia osiowego stacji zwrot-
nej (150) w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika (200) podnoszenia i sygnat wyjsciowy
czujnika (400) kata, oraz
generowania sygnatu sterujacego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego
(620) podnoszenia do dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu wykonaw-
czego (620) podnoszenia, gdy potozenie wzdtuzne stacji zwrotnej (150) lub potozenie
osiowe stacji zwrotnej (150) wskazuja, ze stacja zwrotna (150) nie jest wypoziomowana.

2. Stacja zwrotna (150) wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze czujnik (400) kata stanowi straty-

metr.

3. Stacja zwrotna (150) wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze zawiera ponadto:

co najmniej jeden element wykonawczy (625) przesuniecia bocznego skonfigurowany do prze-
mieszczania poprzecznego stacji zwrotnej (150) wzgledem tasmy przenosnika; oraz

czujnik (300) przesuniecia bocznego skonfigurowany do generowania sygnatu wyjsciowego
czujnika (300) przesuniecia bocznego powigzanego z potozeniem poprzecznym stacji zwrotnej
(150) wzgledem tasmy przenosnika,

przy czym sterownik (605) zawiera ponadto instrukcje wykonywalne przez komputer przecho-
wywane na nosniku odczytywanym przez komputer do potrzeb sterowania dziataniem stac;ji
zwrotnej (150) do:

odbierania sygnatu wyjsciowego czujnika (300) przesuniecia bocznego,
okreslania potozenia poprzecznego stacji zwrotnej (150) wzgledem tasmy przenosnika
w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika (300) przesuniecia bocznego, oraz

generowania sygnatu sterujacego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego
(625) przesuniecia bocznego do dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu
wykonawczego (625) przesuniecia bocznego w oparciu o potozenie poprzeczne stacji
zwrotnej (150) wzgledem tasmy przenosnika.



PL 244225 B1 13

4. Stacja zwrotna (150) wedtug zastrz. 3, znamienna tym, ze zawiera ponadto:

co najmniej jeden element wykonawczy (635) przemieszczania postepowego skonfigurowany
do przemieszczania stacji zwrotnej (150) w kierunku wzdtuznym wzgledem przenosnika zgrze-
btowego podscianowego; oraz

czujnik (640) przemieszczania postepowego skonfigurowany do generowania sygnatu wyj-
Sciowego przemieszczania postepowego powigzanego z potozeniem wzdtuznym stacji zwrot-
nej wzgledem przenosnika zgrzebtowego podscianowego (135),

przy czym sterownik (605) zawiera ponadto instrukcje wykonywalne przez komputer przecho-
wywane na nos$niku odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotne;
(150) do:

odbierania sygnatu wyjsciowego czujnika (640) przemieszczania postepowego,

okreslania potozenia wzdtuznego stacji zwrotnej (150) wzgledem przenosnika zgrzebto-
wego podscianowego w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika (640) przemieszczania po-
stepowego, oraz
generowania sygnatu sterujacego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego (635)
przemieszczania postepowego do dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu
wykonawczego (635) przemieszczania postepowego w oparciu o potozenie wzdtuzne stacji
zwrotnej (150) wzgledem przenosnika zgrzebtowego podscianowego (135).
5. Stacja zwrotna (150) wediug zastrz. 4, znamienna tym, ze zawiera ponadto czujnik nacisku
skonfigurowany do wyprowadzania sygnatu wyj$ciowego czujnika nacisku powigzanego z ci-
$nieniem wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego (620) podnoszenia,

przy czym sterownik (605) zawiera ponadto instrukcje wykonywalne przez komputer przecho-
wywane na nos$niku odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej
(150) do:

odbierania sygnatu wyj$ciowego czujnika nacisku,

okreslania cisnienia wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego (620) pod-
noszenia w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika nacisku, oraz

generowania sygnatu sterujacego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego
(620) podnoszenia do dostosowania cisnienia wewnatrz co najmniej jednego elementu
wykonawczego (620) podnoszenia w oparciu o ci$nienie wewnatrz co najmniej jednego
elementu wykonawczego (620) podnoszenia.

6. Stacja zwrotna (150) wedtug zastrz. 5, znamienna tym, ze zawiera ponadto czujnik (500)
tasmy skonfigurowany do wyprowadzania sygnatu wyjsciowego czujnika (500) tasmy powia-
zanego z potozeniem poprzecznym tasmy przenosnika wzgledem stacji zwrotnej (150),
przy czym sterownik (605) zawiera ponadto instrukcje wykonywalne przez komputer przecho-
wywane na nosniku odczytywanym przez komputer dla potrzeb sterowania dziataniem stacji
zwrotnej (150) do:

odbierania sygnatu wyjsciowego czujnika (500) tasmy,

okreslania potozenia poprzecznego tasmy przenosnika wzgledem stacji zwrotnej (150)
w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika (500) tasmy, oraz

generowania sygnatu sterujacego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego
(625) przesuniecia bocznego do dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu
wykonawczego (625) przesuniecia bocznego w oparciu o potozenie poprzeczne tasmy
przenosnika wzgledem stacji zwrotnej (150).

7. Stacja zwrotna (150) wedtug zastrz. 6, znamienna tym, ze czujnik (500) tasmy stanowi czujnik
ultradZzwiekowy.

8. Stacja zwrotna (150) wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze co najmniej jeden element wyko-
nawczy (620) podnoszenia obejmuje pierwszy element wykonawczy podnoszenia, drugi ele-
ment wykonawczy podnoszenia, trzeci element wykonawczy podnoszenia oraz czwarty ele-
ment wykonawczy podnoszenia.

9. Stacja zwrotna (150) wedtug zastrz. 8, znamienna tym, ze pierwszy element wykonawczy
podnoszenia, drugi element wykonawczy podnoszenia, trzeci element wykonawczy podno-
szenia oraz czwarty element wykonawczy podnoszenia stanowig hydrauliczne cylindry pod-
noszenia.
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Sposoéb realizowany komputerowo do sterowania stacjg zwrotng (150) przenosnika zgrzebto-
wego podscianowego, przy czym stacja zwrotna (150) zawiera co najmniej jeden element wy-
konawczy (620) podnoszenia, czujnik (200) podnoszenia oraz czujnik (400) kata, przy czym
sposob obejmuje odbieranie sygnatu wyjsciowego czujnika (400) kata z czujnika (400) kata,
znamienny tym, ze

sygnat wyjsciowy czujnika (400) kata jest powiazany z katem stacji zwrotnej (150);

i tym, ze sposob obejmuje ponadto:

odbieranie sygnatu wyjsciowego czujnika (200) podnoszenia z czujnika (200) podnoszenia,
przy czym sygnat wyjsciowy czujnika (200) podnoszenia jest powigazany z potozeniem co naj-
mniej jednego elementu wykonawczego (620) podnoszenia;

okreslanie potozenia wzdtuznego stacji zwrotnej (150) i potozenia osiowego stacji zwrotnej
(150) w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika (200) podnoszenia i sygnat wyjsciowy czujnika
(400) kata; oraz

generowanie sygnatu sterujgcego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego (620)
podnoszenia do dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu wykonawczego (620)
podnoszenia, gdy potozenie wzdtuzne stacji zwrotnej (150) lub potozenie osiowe stacji zwrot-
nej (150) wskazuja, ze stacja zwrotna (150) nie jest wypoziomowana.

Sposoéb realizowany komputerowo wedtug zastrz. 10, znamienny tym, ze obejmuje ponadto:

odbieranie sygnatu wyjsciowego czujnika (300) przesuniecia bocznego z czujnika (300) prze-
suniecia bocznego, przy czym sygnat wyjsciowy czujnika (300) przesuniecia bocznego jest
powigzany z potozeniem poprzecznym stacji zwrotnej (150) wzgledem tasmy przenosnika;
okreslanie potozenia poprzecznego stacji zwrotnej (150) wzgledem tasmy przenosnika
w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika (300) przesuniecia bocznego; oraz

generowanie sygnatu sterujgcego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego (625)
przesuniecia bocznego do dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu wykonaw-
czego (625) przesuniecia bocznego w oparciu o potozenie poprzeczne stacji zwrotnej (150)
wzgledem tasmy przenosnika.

Sposoéb realizowany komputerowo wedtug zastrz. 11, znamienny tym, ze obejmuje ponadto:

odbieranie sygnatu wyjsciowego czujnika (640) przemieszczania postepowego z czujnika
(640) przemieszczania postepowego, przy czym sygnat wyjsciowy czujnika (640) przemiesz-
czania postepowego jest powiazany z potozeniem wzdtuznym stacji zwrotnej (150) wzgledem
przenosnika zgrzebtowego podscianowego (135);

okreslanie potozenia wzdtuznego stacji zwrotnej (150) wzgledem przenosnika zgrzebtowego
podscianowego (135) w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika (640) przemieszczania postepo-
wego; oraz

generowanie sygnatu sterujgcego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego (635)
przemieszczania postepowego w celu dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu
wykonawczego (635) przemieszczania postepowego w oparciu o potozenie wzdtuzne stacji
zwrotnej (150) wzgledem przenosnika zgrzebtowego podscianowego (135).

Sposoéb realizowany komputerowo wedtug zastrz. 12, znamienny tym, ze obejmuje ponadto:

odbieranie sygnatu wyjsciowego czujnika nacisku z czujnika nacisku, przy czym sygnat wyj-
Sciowy czujnika nacisku jest powiazany z naciskiem wewnatrz co najmniej jednego elementu
wykonawczego (620) podnoszenia;

okreslanie nacisku wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego (620) podnosze-
nia w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika nacisku; oraz

generowanie sygnatu sterujgcego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego (620)
podnoszenia do dostosowania cisnienia wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonaw-
czego (620) podnoszenia w oparciu o cisnienie wewnatrz co najmniej jednego elementu wy-
konawczego (620) podnoszenia.

Sposoéb realizowany komputerowo wedtug zastrz. 13, znamienny tym, ze obejmuje ponadto:
odbieranie sygnatu wyjsciowego czujnika (500) tasmy z czujnika (500) tasmy, przy czym sy-
gnat wyjsciowy czujnika (500) tasmy jest powigzany z potozeniem poprzecznym tasmy prze-
nosnika wzgledem stacji zwrotnej (150);
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okreslanie potozenia poprzecznego tasmy przenosnika wzgledem stacji zwrotnej (150)
w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika (500) tasmy; oraz

generowanie sygnatu sterujgcego dla co najmniej jednego elementu wykonawczego (625)
przesuniecia bocznego do dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu wykonaw-
czego (625) przesuniecia bocznego w oparciu o potozenie poprzeczne tasmy przenosnika
wzgledem stacji zwrotnej (150).

Sposoéb realizowany komputerowo wedtug zastrz. 10, znamienny tym, ze:

co najmniej jeden element wykonawczy (620) podnoszenia obejmuje pierwszy, drugi, trzeci
oraz czwarty element wykonawczy (620) podnoszenia, oraz

pierwszy, drugi, trzeci i czwarty element wykonawczy (620) podnoszenia stanowia hydrau-
liczne cylindry (155) podnoszenia.

Sterownik (605) do sterowania przenosnikiem zgrzebtowym podscianowym (135), przy czym
sterownik (605) zawiera nieulotny nosnik odczytywany przez komputer oraz procesor, przy
czym sterownik (605) zawiera instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na
nosniku odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej (150), aby:
odbiera¢ sygnat wyjsciowy czujnika (400) kata z czujnika (400) kata;

znamienny tym, ze

sygnat wyjsciowy czujnika (400) kata jest powiazany z katem stacji zwrotnej (150);

i tym, ze sterownik (605) zawiera instrukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na
nosniku odczytywanym przez komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej (150), aby:
odbiera¢ sygnat wyjsciowy czujnika (200) podnoszenia z czujnika (200) podnoszenia, przy
czym sygnat wyjsciowy czujnika (200) podnoszenia jest powigzany z potozeniem co najmniej
jednego elementu wykonawczego (620) podnoszenia;

okresla¢ potozenie wzdituzne stacji zwrotnej (150) i potozenie osiowe stacji zwrotnej (150)
w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika (200) podnoszenia i sygnat wyjsciowy czujnika (400)
kata; oraz

generowac sygnat sterujacy dla co najmniej jednego elementu wykonawczego (620) podno-
szenia do dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu wykonawczego (620) pod-
noszenia, gdy potozenie wzdtuzne stacji zwrotnej (150) lub potozenie osiowe stacji zwrotnej
(150) wskazuja, ze stacja zwrotna nie jest wypoziomowana.

Sterownik (605) wedtug zastrz. 16, znamienny tym, ze sterownik (605) zawiera ponadto in-
strukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na noéniku odczytywanym przez kom-
puter do sterowania dziataniem stacji zwrotnej (150), aby:

odbiera¢ sygnat wyjsciowy czujnika (300) przesuniecia bocznego z czujnika (300) przesunie-
cia bocznego, przy czym sygnat wyjsciowy czujnika (300) przesuniecia bocznego jest powia-
zany z potozeniem poprzecznym stacji zwrotnej (150) wzgledem tasmy przenosnika;
okresla¢ potozenie poprzeczne stacji zwrotnej (150) wzgledem tasmy przenosnika w oparciu
o sygnat wyjsciowy czujnika (300) przesuniecia bocznego; oraz

generowac sygnat sterujacy dla co najmniej jednego elementu wykonawczego (625) przesu-
niecia bocznego do dostosowania potoZzenia co najmniej jednego elementu wykonawczego
(625) przesuniecia bocznego w oparciu o potozenie poprzeczne stacji zwrotnej (150) wzgle-
dem tasmy przenos$nika.

Sterownik (605) wedtug zastrz. 17, znamienny tym, ze sterownik (605) zawiera ponadto in-
strukcje z wykonywalne przez komputer przechowywane na nosniku odczytywanym przez
komputer do sterowania dziataniem stacji zwrotnej (150), aby:

odbiera¢ sygnat wyjsciowy czujnika (640) przemieszczania postepowego z czujnika (640)
przemieszczania postepowego, przy czym sygnat wyjsciowy czujnika (640) przemieszczania
postepowego jest powiazany z potozeniem wzdtuznym stacji zwrotnej (150) wzgledem prze-
nosnika zgrzebtowego podscianowego (135);

okresla¢ potozenie wzdtuzne stacji zwrotnej (150) wzgledem przenosnika zgrzebtowego pod-
$cianowego (135) w oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika (640) przemieszczania postepo-
wego; oraz
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generowac sygnat sterujacy dla co najmniej jednego elementu wykonawczego (635) prze-
mieszczania postepowego w celu dostosowania potozenia co najmniej jednego elementu wy-
konawczego (635) przemieszczania postepowego w oparciu o potozenie wzdtuzne stacji
zwrotnej (150) wzgledem przenosnika zgrzebtowego podscianowego (135).

Sterownik (605) wedtug zastrz. 18, znamienny tym, ze sterownik (605) zawiera ponadto in-
strukcje wykonywalne przez komputer przechowywane na no$niku odczytywanym przez kom-
puter do sterowania dziataniem stacji zwrotnej (150), aby:

odbiera¢ sygnat wyjsciowy czujnika nacisku z czujnika nacisku, przy czym sygnat wyjsciowy
czujnika nacisku jest powiazany z cisnieniem wewnatrz co najmniej jednego elementu wyko-
nawczego (620) podnoszenia;

okreslac¢ cisnienie wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego (620) podnoszenia
W oparciu o sygnat wyjsciowy czujnika nacisku; oraz

generowac sygnat sterujacy dla co najmniej jednego elementu wykonawczego (620) podno-
szenia w celu dostosowania cisnienia wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonawczego
(620) podnoszenia w oparciu o cisnienie wewnatrz co najmniej jednego elementu wykonaw-
czego (620) podnoszenia.

Sterownik (605) wedtug zastrz. 19, znamienny tym, ze sterownik (605) zawiera ponadto in-
strukcje z wykonywalnym przez komputer przechowywane na nosniku odczytywanym przez
komputer dla potrzeb sterowania dziataniem stacji zwrotnej (150), aby:

odbiera¢ sygnat wyjsciowy czujnika (500) tasmy z czujnika (500) tasmy, przy czym sygnat
wyjsciowy czujnika (500) tasmy jest powigzany z potozeniem poprzecznym tasmy przenosnika
wzgledem stacji zwrotnej (150);

okresla¢ potozenie poprzeczne tasmy przenosnika wzgledem stacji zwrotnej (150) w oparciu
o sygnat wyjsciowy czujnika (500) tasmy; oraz

generowac sygnat sterujacy dla co najmniej jednego elementu wykonawczego (625) przesu-
niecia bocznego do dostosowania potoZzenia co najmniej jednego elementu wykonawczego
(625) przesuniecia bocznego w oparciu o potozenie poprzeczne tasmy przenosnika wzgledem
stacji zwrotnej (150).
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