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Układ kontroli pracy i automatycznego sterowania przenośników

Przedmiotem wynalazkujestukład kontroli pracy i automaty¬
cznego sterowania przenośników zwłaszcza do transportu
urobku w podziemiach kopalń.

Znany jest z opisu patentowego nr 85346, układ kontroli
pracy i automatycznego sterowania przenośników wyposażony 5
w zespół sterowania zawierający blok formowania sygnałów
który jest połączony z czujnikami kontroli biegu taśmy, awaryj¬
nym i prędkości organu transportującego. Blok indykacji awarii
jest sterowany sygnałami spiętrzania, zsuwania taśmy, awaryj¬
nym i prędkości organu transportującego. Sygnały te podawane 1 o
są do bloku realizacji programu sterowania, natomiast sygnał
prędkości organu transportującego nadawany jest do bloku
odmierzania czasu z tym, że sygnał odmierzający sygnalizację
ostrzegawczą i sygnał opóźnienia zależy od sygnału sterującego.
Sygnały te sterująblokiem uruchomienia akustycznej sygnaliza- 15
cji tak, że zanik sygnału odmierzającego sygnalizację ostrzega¬
wczą powoduje pojawienie się sygnału wyjściowego z bloku
odmierzania czasu. Sygnał wyjściowy steruje blokiem urucho¬
mienia wyłącznika stycznikowego i uruchomienie wyłącznika
napinania taśmy, które zatrzymują organ transportujący. 20

Wadą rozwiązania według patentu nr 85346 jest brak możli¬
wości wyłączenia napięcia zasilania napędu przenośnika oraz
sterowania bezpośredniego napędem przenośnika z pominię¬
ciem zespołu czujników.

Wadą układu z punktu widzenia bezpieczeństwa pracy jest 25
oddziaływanie wyłącznika awaryjnego na sygnał wyłączenia
napędu przenośnika poprzez elementy pośredniczące układu
automatyki, których uszkodzenie, może spowodować brak
możliwości wyłączenia napędu przenośnika.

Niedogodnością układu jest również brak możliwości urucho- m 30

mienia napędu stacji napinającej przenośnika z odpowiednim
wyprzedzeniem czasowym w stosunku do załączeniawyłącznika
stycznikowego napędu przenośnika. Dalszą wadą układu jest
również możliwość rozruchu napędu przenośnika bez sygnału
ostrzegawczego np. w przypadku przesunięcia metalu nad czuj¬
nikiem ruchu.

Układ kontroli pracy i automatycznego sterowania przenoś¬
ników według wynalazku ma w zespole czujników włączony
czujnik temperatury bębna napędowego, który jest połączony
poprzez blok formowania sygnałów wyjściowych czujników z
blokiem logicznym.

Zespół automatycznego sterowania przenośnikiem wyposa¬
żony jest w blok inicjujący, blok blokady pracy przenośnika
podającego, blok załączenia wyłącznika napięcia zasilania iblok
uruchamiania wyłącznika stycznikowego napędu. Blok inicju¬
jący jest złożony z elementu załączenia lokalnego, elementu
blokady sterowania zdalnego z elementu logicznego, który jest
połączony z zespołem wyłącznika stycznikowego napędu prze¬
nośnika oraz z blokiem logicznym, blokiem indykacji optycznej
i elementem blokadady sterowania zdalnego. Blok blokady
pracy przenośnikapodającego jestpołączony zczujnikiempręd¬
kości organu transportującego poprzezblok formowania sygna¬
łów wyjściowych czujników i z blokiem logicznym. Natomiast
blok załączania wyłącznika napięcia zasilania jest połączony z
zespołem wyłącznika napięcia zasilania oraz z zespołem wyłą¬
cznika stycznikowego napędu przenośnika i z blokiem urucha¬
miania wyłącznika stycznikowego napędu, który jest złożony z
elementu koninkcji i z elementu dysjunkcji. Blok uruchamiania
wyłącznika stycznikowego napędu jest połączony poprzez wyłą¬
cznik awaryjny z zespołem wyłącznika stycznikowego napędu
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przenośnika, a element koninkcji jest połączony z czujnikiem
predkoś$ organu transportującego poprzez blok formowania
sygnałów wyjściowych czujników i z zespołem wyłącznika sty-
czmkowego nap<du przenośnika.

Zaletą układu według wynalazku jest możliwość samoczyn¬
nego wyłączenia przenośnika mimo uszkodzenia zespołu wyłą¬
cznika stycznikowego napędu przenośnika, ponadto układ
pozwala pa bezpośrednie sterowanie przez obsługę organem
transportującym bez udziału obwodów kontrolnych. Zaletą
uftładu jest brak opóźnieńmiedzy momentemzaistnieniaawarii,
a zmianą wartości sygnału wyłączającego przenośnik podający
onz separacja sygnału limitującego czas działania stacji napina¬
jącej od Sygnału limitującego czas trwania rozruchu przenośni¬
ka.

Ponadto niezależnie od rodzaju sterowania czynny jest wyłą¬
cznik awaryjnego zatrzymania przenośnika z trasy. Przypad¬
kowe pojawienie się sygnału z czujnika ruchu w czasie po-
jfoju przenośnika nie powoduje jego uruchomienia, a rozuch
stycznym sypiałem ostrzegawczym. Dalszą zaletą układu jest
własnośćpolegająca na uruchomieniu przenośnikasygnałemod
urządzenia odbierającego tylko w jednym zaprogramowanym
kierunku, natomiast pfaca przenośnika w dwóch kierunkach
może się odbywać przy sterowaniu lokalnym z jego zespołu.

Przedmiot wynalazku uwidoczniono w przykładzie wykona¬
nianarysunku, który przedstawiaschemat blokowyukładu. Jak
przedstawiono na rysunku układ wyposażony jest w zespół:
automatycznego sterowania przenośnikiem 1, zespółczujników
2, zespół wyłącznika stycznikowego napinania taśmy 3,zespół

i wyłącznika stycznikowego napędu przenośnika 4 zespół elek¬
troakustycznych przetworników sygnałów ostrzegawczych 5 i
zespół wyłącznika napięcia zasilania 6. Zespół automatycznego
sterowania przenośnikiem 1, składa się z bloku formowania
sygnałów wyjściowych czujników 1.1, bloku inicjującego 1.2,
bloku indykacji optycznej 1.3, bloku logicznego 1.4, bloku
odmierzania czasu 1.5, bloku blokady pracy przenośnika poda¬
jącego 1.6,bloku uruchamianiawyłącznika stycznikowegonapi¬
nania taśmy 1.7,bloku uruchamianiawyłącznika stycznikowego
napędu 1.8, bloku załączania akustycznej sygnalizacji ostrzega¬
wczej 1.9 i bloku załączania wyłącznika napięcia zasilania 1.10.
Pracę przenośnika kontroluje czujnik spiętrzenia urobku 2.1,
czujnik zsuwania taśmy 2.2, czujnik temperaturybębna napędo¬
wego 2.3, wyłącznik awaryjny 2.4, i czujnik prędkości organu
transportującego 15.

Do bloku logicznego 1.4 jest wprowadzona informacja spię¬
trzenia urobku na przesypie xi, zsuwania taśmy z konstrukcji
nośnej przenośnika 12, przekroczenia temperatury bębna napę¬
dowego xj, wyłączenia awaryjnego z trasy przenośnika z*
zatrzymania lokalnego przenośnika przez obsługę i2 uruchomie¬
nia zdalnego przenośnika i* Sygnałem wyjściowym bloku logi¬
cznego 1.4jest sygnał k,lctóryoddziaływuje na blokodmierzania
czasu 1.5, blok:blokady pracy przenośnika podającego 1.6, blok
uruchomienia wyłącznika stycznikąwego 1Ą blok załączania
akustycznej sygnalizacji ostrzegawczej 1.9, blokzałączenia wyłą¬
cznika napięcia zasilania Lit. Natomiast blok uruchomienia
wyłącznika stycznikowego napędu 1.8 zawiera elementy
koniunkcji 1.8.1, dysjunkcji 1.8.2oraz przełącznik Pi iprzycisk
niestabilny P2.

Blok logiczny 1.4 realizuje następującą funkcję!

k = Xl + X2 + Xj + X4 • i2 * i4

w której sygnał wyjściowy k pojawia się, jeżeli brak sygnałów z
czujników xi -5-x*orazprzy obecności sygnału sterowania lokal-

_ nego U i sterowania zdalnego U

Blok inicjujący 1.2 ma element załączania lokalnego 1.2.1,
element blokady sterowania zdalnego 1.2.2 i element logiczny
1.2.3. Sygnałami wejściowymi bloku inicjującego 1.2 jest sygnał
bi blokady z urządzenia odbierającego, sygnał Z2 ustawienia
przełącznika kierunku obrotów. Natomiast sygnałami wyjścio¬
wymi jest sygnał i 1 załączenia wskaźnika, sygnał h sterowania
lokalnego, sygnał U załączenia wskaźnika, sygnał i4 sterowania
zdalnego i sygnał i5 czujnika ruchu.

Wymienione sygnały opisane są zależnościami, w których
sygnał ii załączenia wskaźnikajest równy sygnałowi hsterowa¬
nia lokalnego, sygnał b załączenia wskaźnikajest równy sygna¬
łowi isczujnika ruchu i sygnał Usterowania zdalnego jest równy
sumie sygnału hczujnika ruchu i iloczynowi sygnału bi blokady
z urządzenia odbierającego i sygnału Z2ustawieniaprzełącznika
kierunku obrotów. Działanie bloku odmierzania czasu 1.5
odbywa się pod wpływem obecności sygnału wyjściowego k,
który powoduje pojawienie się sygnału czasowego ti na czas t\
sterującego blokiem załączania akustycznej sygnalizacji ostrze¬
gawczej 1.9. Po zaniku sygnału ti pojawia się sygnał czasowy
włączenia stacji napinającej Una czas rj orazsygnałczasowy 13
rozruchu przenośnika na czas n. Zespółautomatycznego stero¬
wania przenośnikiem 1 pozwala na uruchomienie oraz napracę
przenośnika w jednym z trzech reżimów sterowania tj. automa¬
tycznym lokalnym, automatycznym zdalnym lub ręcznym
bezpośrednim.

Uruchomienie przenośnika w „reżimie automatycznym lokal¬
nym* odbywa się po pojawieniu się sygnału i2 sterowania lokal¬
nego sygnału U sterowania zdalnego z bloku inicjującego 1.1
Sygnał Usterowania zdalnego wymuszany jest elementem blo¬
kady sterowania zdalnego 1.2.2niezależnieod wartości sygnału
bi blokady z urządzenia odbierającego oraz sygnału z2ustawie¬
nia przełącznika kierunku obrotów, natomiast sygnał i2 sterowa¬
nia lokalnego jest wymuszany elementem załączenia lokalnego
1.2.1. Stan elementu załączenia lokalnego 1.2.1 i elementu bk>.
kady sterowaniazdalnego 1.2.2 sygnalizowanyjest wskaźnikami
w bloku indykacji optycznej 1.3.

Obecność sygnału i2 sterowania lokalnego i sygnału I4 stero¬
wania zdalnego przy równoczesnymbrakusygnałów X1, X2, xj, x4
z czujników wymusza przez blok logiczny 1.4 pojawienie się
sygnału wyjściowego k.

Sygnał wyjściowy k w pierwszej kolejności wywołuje zmianę
stanu sygnału ti na czas n oraz przygotowuje do pracy blok
blokady przenośnika podającego 1.6, blok uruchomienia wyłą¬
cznika stycznikowego napinania taśmy 1.7, blok uruchamiania
wyłącznika stycznikowego napędu 1.8, blok załączania akusty¬
cznej sygnalizacji ostrzegawczej 1.9. Obecność sygnału czaso¬
wego ti i sygnału wyjściowego k na wejściu bloku załączania
akustycznej sygnalizacji otrzegawczej 1.9 zmienia wartość syg¬
nału załączenia y 1 wyłączając na czas n zespół elektroakusty¬
cznych przetworników sygnałów ostrzegawczych 5. Po upływie
czasu nzanikasygnał n i pojawia sięsygnał czasowy włączenia
stacji napinającej t2 oraz sygnał czasowy rozruchu przenośnika
tj. Sygnał t2 poprzez blok 1.7 uruchamia zespół wyłącznika
stycznikowego napinania taśmy 3 na określony czas n zależny
od długości przenośnika. '

Sygnał czasowy rozruchu przenośnika U wprowadzony na
element dysjunkesji 1.8.2 zmienia stan sygnału wyjściowego W2
na czas r* Ponieważ przełącznikPi ustawiony jest w pozycji I to
pojawia się sygnał załączenia napędu y^ który dostaje się do
zespołu wyłącznika stycznikowego napędu przenośnika 4, jeżeli
zamknięty jest obwód wyłącznika awaryjnego 2.4 Pojawienie
się sygnału załączenianapęduy2prowadzidozałączeniazespołu
wyłącznikastycznikowego napędu przenośnika 4, który urucha¬
mia napęd przenośnika P. Załączenie zespołu wyłącznika sty¬
cznikowego napędu przenośnika 4 jest jednoznaczne z
wymuszeniem przez niego sygnału potwierdzenia zi. Jeżeli roz-
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ruch przenośnika był prawidłowy i nastąpił w czasie Tj trwania
sygnału czasowego rozruchu przenośnika ts, to sygnał wyjś¬
ciowy W2 z wyjścia elementu dysjunkcji 1.8.2 został podtrzy¬
many wskutek obecności sygnału wejściowego Wj. Sygnał
wejściowy Wi pojawił się, gdyż na wejściu elementu koniunkcji
1.1.1 oprócz sygnału wyjściowego k i sygnału potwierdzenia zi
pojawił się sygnał x$ z czujnika prędkości organu transportują¬
cego 15.

Obecność wymienionych sygnałów k, ii, x% podtrzymuje
pracę omawianego przenośnika. Pojawienie się syjaiałów k, xs
na wejściu bloku blokady pracy przenośnika podającego 1.4
zmienia sygnał wyjściowy fe odblokowując pracę urządzenia
podającego. Przedstawionyblok załączania wyłącznikanapięcia
zasilania l.lt wypracowuje sygnał wyłączenia y* jeżeli zanika
sygnał wyjściowy W2 natomiast utrzymuje się sygnał potwier¬
dzenia Zi.

Stan taki może wystąpićw przypadku awaryjnymszczepienia
styków stycznika w zespole włącznika stycznikowego napędu
przenośnika 4 wtedy pojawia się sygnał wyłączenia y^ który
poprzez zespół wyłącznika napięcia zasilania 6wyłącza napięcie
zasilania napędu przenośnika P, co jest jednoznaczne z jego
zatrzymaniem. Oprócz omówionego przypadku zatrzymania
przenośnika może on być wyłączony samoczynnie sygnałami xi
-r- xs tzn. jeżeli zadziała czujnik spiętrzeniaurobku 2.1 lub czuj¬
nik zsuwania taśmy 23 lub czujnik temperatury bębna napędo¬
wego 23 lub wyłącznik awaryjny 2.4 Itrb czujnik prędkości
organu transportującego 2.5 łub leż chwilowo zaniknie sygnał
potwierdzenia zi. Zatrzymanie przenośnika przez obsługę
odbywa się przez zmianę stanu sypiału sterowania h elementu
załączenia lokalnego 1.2.1, sygnału sterowania zdalnego i4 ele¬
mentu blokady sterowania zdalnego 1.2.2 w bloku inicjującym
1.2.

Jeżeli przenośnik pracuje w wyżej wymienionym reżimie ste¬
rowania i zostanie zatrzymany jednymz sygnałówxzczujników:
spiętrzenia urobku 2.1, zsuwania taśmy 2.2, temperatury bębna
napędowego 2.3 lub wyłącznika awaryjnego 2.4, to pousunięciu
przyczyny wyłączenia, rozruch przenośnika odbywa się samo¬
czynnie poprzedzony emisją akustycznego sygnału ostrzegaw¬
czego.

Ponieważ zadziałaniu dowolnego z opisanych czujników 2.1.
-5- 23 lub wyłącznika awaryjnego 2.4 towarzyszy pojawienie się
sygnału x i zczujników,a tymsamym zanik sygnałuwyjściowego
k, dlatego ponowne jego pojawienie się rozpoczyna rozruchjak
w opisanym przypadku wymuszenia sygnału sterowania lokal¬
nego ij i sygnału sterowania zdalnego i* Zatrzymanie przenoś¬
nika w przypadku krótkotrwałego zaniku sygnału xj z czujnika
prędkości organu transportującego 2.5 (zanika sygnał załącze¬
nia napędu y2>, powoduje zanik sygnału potwierdzenia zi dzięki
czemu przenośnik zostaje zablokowany, gdyżsygnałwyjściowy
k nie zmienia wartości. Ponowny rozruch przenośnika w wyżej
wymienionym przypadku może się odbyć przez wymuszenie
sygnału czasowego t3 rozruchu przenośnika który pojawia się
tylko na czas ra w zależności od sygnału wyjściowego k.

Uruchomienie przenośnika w reżimie „automatycznym zdal¬
nym" odbywa się sygnałem bi blokady z urządzenia odbierają¬
cego przy obecności sygnału ii załączenia wskaźnika, sygnału {2
sterowania zdalnego i sygnału potwierdzenia Z2 oraz braku syg¬
nału i) załączenia wskaźnika i sygnału U czujnika ruchu.

Obecność sygnałów bi oraz Z2 powoduje przez element logi¬

czny 1.2.3 w bloku inicjującym 1.2 pojawienie się sygnału u
sterowania zdalnego. Sygnał i2 sterowania lokalnego i sygnałU
sterowania zdalnego wymuszają rozruch orazpracęprzenośnika
wsposóbpodobny jak toopisano wyżej, przy reżimie sterowania
lokalnego. Uzależnienie uruchomienia przenośników w reżimie
sterowania zdalnego od sygnału zi przełącznika kierunku obro¬
tów zabezpiecza *go przed ruchem w kierunku przeciwnym do
transportu urobku. Uruchamianie przenośnika w reżimie
„ręcznym bezpośrednim** odbywa się bez udziału przedstawio¬
nych elementów automatyki 1,2,3,5,6zwyjątkiemwyłącznika
awaryjnego 2.4przełącznika Piorazprzycisku niestabilnego P*
Załączenie przenośnika nastąpi po naciśnięciu przycisku P2
jeżeli przełącznik Pi w bloku uruchomienia wyłącznika styczni-
kowego napędu l.S jest przełączony w pozycję III oraz jest
zamknięty obwód wyłącznika awaryjnego 2.4. Wtedy przenoś¬
nik rusza bez sygnału ostrzegawczego, a jego pracapodtrzymy¬
wana jest pojawieniem się sygnału potwierdzenia zi. Zatrzyma¬
nie przenośnika nastąpi po przełączeniu przełącznika Pi w
pozycję II lub przerwanie sygnału y2 załączenia napędu wyłą¬
cznikiem awaryjnym 2.4.

Zastrzeżenie patentowe

Układ kontroli pracy i automatycznego sterowania przenoś¬
ników złożony zzespołuautomatycznegosterowaniaprzenośni¬
kiem, zzespołu czujników, zzespołu wyłącznika stycznikowego
napinania taśmy, z zespołustycznikowego napędu przenośnikai
z zespołu elektroakustycznych przetworników sygnałów ostrze¬
gawczych, zunitMy tym, że ma w zespole czujników (2) włą¬
czony czujnik temperatury bębna napędowego (2J), który jest
połączony poprzez blok formowania sygnałów wyjściowych
czujników (1.1) z blokiem logicznym (1.4), a zespół automaty¬
cznego sterowaniaprzenośnikiem (1)składasię z bloku inicjują¬
cego (1.2), bloku blokady pracy przenośnika podającego (1.6),
bloku załączania wyłącznika napięcia zasilania (l.lt) i bloku
uruchamiania wyłącznika stycznikowego napędu (U), przy
czym blok inicjujący (1.2) jest złożony z elementu załączenia
lokalnego (1.2.1), elementu blokady sterowaniazdalnego (1.23)
i elementu logicznego (1.13), który jest połączony z zespołem
wyłącznika stycznikowego napędu przenośnika (4) oraz z blo¬
kiem logicznym (1.4), blokiem indykacji optycznej (1.3) i ele¬
mentem blokady sterowania zdalnego (1.12), natomiast blok
blokady pracy przenośnika podającego (1.4) jest połączony z
czujnikiem prędkości organu transportującego (2.5) poprzez
blok formowania sygnałów wyjściowych czujników (1.1) i z *
blokiem logicznym (1.4), a blok załączania wyłącznika napięcia
zasilania (1.10) jest połączony z zespołem wyłącznika napięcia
zasilania (6) oraz z zespołem wyłącznika stycznikowego napędu
przenośnika (4) i z blokiem uruchamianiawyłącznikastyczniko¬
wego napędu (1.8), który jest złożony z elementu koniunkcji
(1.8.1) i z elementu dysjunkcji (1J.2), przy czym blok urucha¬
miania wyłącznika stycznikowego napędu (18) jest połączony
poprzez wyłącznik awaryjny (2.4) z zespołem wyłącznika sty¬
cznikowego napędu przenośnika (4), a element koniunkcji
(1.8.1) jest połączonyz czujnikiemprędkościorganu transportu¬
jącego (2.5) poprzez blok formowania sygnałów wyjściowych
czujników (1.1) i z zespołem wyłącznika stycznikowego napędu
przenośnika (4).
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