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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest sposdb sterowania scianowym systemem wydobywczym w kopalni
i Scianowy system wydobywczy w kopalni.

Scianowe systemy wydobywcze zwykle wydobywaja kruszec przez $cinanie mineratu z po-
wierzchni czotowej mineratu na przenosnik. Wydobyty minerat jest przenoszony od powierzchni czo-
towej mineratu za pomoca przenosnika do dalszej obrébki. Istniejace systemy wydobywcze majg roz-
liczne niewydolnosci. Na przyktad przenoénik zwykle nie ma szybkosci regulowanej w trakcie wydoby-
cia. Stosownie do tego przenosnik moze dziata¢ z wiekszg szybkoscig i zuzywac wiecej energii niz
jest to konieczne, nawet gdy na przenoéniku znajduje sie niewiele mineratu. Ponadto jesli przenoénik
porusza sie za wolno, to nie mozna przemiesci¢ wydobytego kruszcu.

Z opisu wzoru uzytkowego CN 204702158 jest znany sposob sterowania scianowym syste-
mem wydobywczym w kopalni, obejmujacym wrebiarke scianowa, przenosnik i liczne zmechanizo-
wane podpory stropowe, ktory to sposéb obejmuje: wytwarzanie przez sterownik profilu obcigzenia
przenosnika, przedstawiajacego rozktad mineratu wzdtuz dtugosci przenoénika, obliczanie
przez sterownik pozadanej zmiany profilu obciazenia na podstawie profilu obcigzenia przenosnika,
i sterowanie przez sterownik scianowym systemem wydobywczym dla dostosowania rozktadu mi-
neratu na przenos$niku na podstawie pozadanej zmiany profilu obciazenia, jak rowniez jest zna-
ny scianowy system wydobywczy w kopalni, obejmujacy: wrebiarke, wiele zmechanizowanych
podpdr stropowych, przenosnik o rozktadzie mineratu wzdtuz dtugosci przenosnika, ktory to rozktad
mineratu jest reprezentowany przez profil obciazenia, wiele silnikdw do napedzania wrebiarki,
przenosnika i zmechanizowanych podpor stropowych, oraz sterownik skonfigurowany do sterowa-
nia wieloma silnikami.

Sposob sterowania scianowym systemem wydobywczym w kopalni, obejmujacym wrebiarke
Scianowa, przenosnik i liczne zmechanizowane podpory stropowe, ktory to sposéb obejmuje: wy-
twarzanie, przez sterownik, profilu obcigzenia przenosnika, przedstawiajacego rozktad mineratu
wzdiuz dtugosci przenosnika, obliczanie, przez sterownik, pozadanej zmiany profilu obciazenia na
podstawie profilu obcigzenia przenosnika, i sterowanie, przez sterownik, scianowym systemem
wydobywczym dla dostosowania rozkladu mineratu na przenosniku na podstawie pozadanej zmia-
ny profilu obciazenia, wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym, ze wytwarzanie profilu obcigzenia
obejmuje: okredlanie wysokosci stosu mineratu na przenosniku, okreslanie szybkosci przenosnika,
i wytwarzanie profilu obcigzenia na podstawie obliczonej wysokosci stosu i szybkosci przenosnika.

Sterowanie $cianowym systemem wydobywczym dla dostosowania rozktadu mineratow
na przenosniku korzystnie obejmuje co najmniej jedna czynnos¢ sposrod zmiany szybkosci przeno-
$nika, zmiany szybkosci przesuwu wrebiarki, uaktywnienia rozpoczecia opdznienia przesuwu i usunie-
cia opdznienia przesuwu.

Okreslona wysokosc¢ stosu korzystnie stanowi obliczong wysokos$c¢ stosu, zas wytwarzanie profi-
lu obciazenia obejmuje ponadto: zmierzenie, przez elektroniczne urzadzenie czujnikowe wysokosci
stosu mineratu na przenosniku, poréwnanie obliczone] wysokosci stosu i zmierzonej wysokosci stosu
dla wyznaczenia mnoznika poprawkowego, zastosowanie mnoznika poprawkowego do obliczonej
wysokosci stosu dla wyznaczenia skorygowanej wysokosci stosu, i wytworzenie profilu obcigzenia
na podstawie tej skorygowanej wysokosci stosu.

Okreslanie wysokosci stosu korzystnie obejmuje pomiar wysokosci stosu mineratu na przeno-
$niku w wielu punktach wzdtuz przenosnika.

Pomiar wysokosci stosu w wielu punktach wzdiuz przenosnika korzystnie obejmuje pomiar wy-
sokosci stosu przez wiele elektronicznych urzadzeh pomiarowych.

Pomiar wysokosci stosu w wielu punktach wzdtuz przenos$nika korzystnie obejmuje po-
miar wysokosci stosu przez elektroniczne urzadzenie pomiarowe (805), ktore przemieszcza sie
wraz z wrebiarka.

Scianowy system wydobywczy, obejmujacy: wrebiarke, wiele zmechanizowanych podpér stro-
powych, przenoénik o rozktadzie mineratu wzdtuz dtugosci przenosnika, ktory to rozktad mineratu jest
reprezentowany przez profil obcigzenia, wiele silnikébw do napedzania wrebiarki, przenosnika i zme-
chanizowanych podpor stropowych, oraz sterownik skonfigurowany do sterowania wieloma silnikami,
wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym, ze sterownik steruje wieloma silnikami na podstawie poza-
danej zmiany profilu obciazenia, przy czym sterownik okresla pozadang zmiane profilu obcigzenia
przez okreslenie aktualnego profilu obcigzenia i okreslenie pozadanego profilu obciazenia, przy czym
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sterownik okresla aktualny profil obciazenia przez okreslenie wysokosci stosu mineratu na przenosni-
ku, okreslenie predkosci przenosnika, i wytworzenie profilu obcigzenia na podstawie obliczonej wyso-
kosci stosu i szybkosci przenosnika.

Scianowy system wydobywczy korzystnie obejmuje ponadto elektroniczne urzadzenie pomia-
rowe potaczone ze zmechanizowana podpora stropowa, ktére to elektroniczne urzadzenie pomiarowe
jest umieszczone blizej zakonczenia chodnika przy$cianowego niz zakohczenia chodnika tylnego
Scianowego systemu wydobywczego.

Scianowy system wydobywczy korzystnie obejmuje ponadto wiele elektronicznych urzadzen
pomiarowych potaczonych z wieloma podporami stropowymi.

Scianowy system wydobywczy korzystnie obejmuje ponadto elektroniczne urzadzenie pomia-
rowe potaczone z wrebiarka, ktore to elektroniczne urzadzenie pomiarowe jest umieszczone prze-
mieszczalnie wraz z wrebiarka.

Przedmiot wynalazku jest uwidoczniony w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym

fig. 1 przedstawia schemat systemu eksploatacyjnego obejmujacego scianowy system wy-

dobywczy i optymalizacyjny system sterowania wedtug jednego z przyktadéw wykona-
nia wynalazku,

fig. 2 — widok perspektywiczny wrebiarki $cianowej s$cianowego systemu wydobywcze-

go z fig. 1,

fig. 3 — widok boczny scianowego systemu wydobywczego z fig. 1,

fig. 4 — widok boczny scianowego systemu wydobywczego z fig. 1,

fig. 5 — widok perspektywiczny zmechanizowanej podpory stropowej scianowego systemu wy-
dobywczego z fig. 1,

fig. 6 — wrebiarke scianowa przechodzaca przez poktad wegla,

fig. 7 — system wydobywczy z fig. 1 prowadzony przez poktad wegla,

fig. 8 — schemat optymalizacyjnego systemu sterowania wedtug jednego z przyktadow wyko-
nania wynalazku,

fig. 9 — sie¢ dziatan pokazujaca sposob sterowania scianowym systemem wydobywczym we-
diug optymalizacyjnego systemu sterowania z fig. 8,

fig. 10 — sie¢ dziatan pokazujaca sposob tworzenia profilu obciazenia weditug jednego z przy-
ktadéw wykonania,

fig. 11 — serie migawek przedstawiajgca graficznie profil obcigzenia budowany wedtug sposobu
zfig. 10 fig. 12,

fig. 12 — sie¢ dziatah sposobu wyznaczenia profilu obcigzenia wedtug innego przyktadu wy-
konania,

fig. 13 — schemat Scianowego systemu wydobywczego majacego elektroniczne urzadzenie po-
miarowe wedtug jednego z przyktadéw wykonania,

fig. 14 — sie¢ dziatan przedstawiajaca sposob tworzenia profilu obciazenia wedtug innego przy-
ktadu wykonania,

fig. 15 — schemat $cianowego systemu wydobywczego majacego wiele elektronicznych urza-
dzenh pomiarowych wedtug jednego z przyktadéw wykonania,

fig. 16 — serie migawek przedstawiajaca graficznie profil obcigzenia budowany weditug sposo-
bu z fig. 14,

fig. 17 — serie migawek przedstawiajaca graficznie profil obcigzenia wedtug innego przyktadu
wykonania sposobu z fig. 14,

fig. 18 — sie¢ dziatan pokazujaca sposob tworzenia profilu obcigzenia wedtug innego przyktadu
wykonania,

fig. 19 — schemat Scianowego systemu wydobywczego majacego elektroniczne urzadzenie po-
miarowe wedtug jednego z przyktadéw wykonania,

fig. 20 — serie migawek przedstawiajaca graficznie profil obciazenia wedtug sposobu z fig. 18.

fig. 21 — sie¢ dziatan pokazujgca sposob sterowania $cianowym systemem wydobywczym we-
dtug hierarchii,

fig. 22 — sie¢ dziatan pokazujgca sposob obliczenia wysokosci stosu mineratu wedtug jednego
z przyktadéw wykonania, a

fig. 23 — sie¢ dziatan pokazujaca sposob obliczenia wysokosci stosu mineratu wedtug innego
przyktadu wykonania.
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Wynalazek w swoim zastosowaniu nie jest ograniczony do szczegdtow konstrukcyjnych i ukta-
doéw komponentdw przedstawionych w ponizszym opisie lub zilustrowanych na ponizszych rysunkach.
Wynalazek nadaje sie réwniez do innych przykiadéw wykonania i do praktykowania lub wykonywania
go na rézne sposoby.

Dodatkowo nalezy zrozumie¢, 2e przyktady wykonania wynalazku moga obejmowac sprzet,
oprogramowanie i komponenty lub moduty elektroniczne, ktére dla celéw omdwienia moga by¢ poka-
zane i opisane jak gdyby wiekszos¢ komponentow byta zrealizowana wytacznie w sprzecie. Jednak
znawca na podstawie lektury niniejszego opisu szczegétowego dostrzeze, ze w co najmniej jednym
przyktadzie wykonania aspekty wynalazku oparte na elektronice moga by¢ zrealizowane przez opro-
gramowanie (np. zapisane na trwatym nosniku czytelnym dla komputera) wykonywalne przez jeden
lub wieksza liczbe procesoréw. Ponadto nalezy uwzgledni¢, ze do realizacji wynalazku mozna wyko-
rzysta¢ wiele urzadzen opartych na sprzecie i oprogramowaniu, jak rowniez wiele réznych komponen-
tow konstrukcyjnych. Ponadto, jak opisano w dalszych akapitach, okreslone konfiguracje mechaniczne
pokazane na rysunkach majg na celu zilustrowanie przyktadow wykonania wynalazku. Jednak mozli-
we sg inne, alternatywne konfiguracje mechaniczne. Na przykiad ,sterowniki” i ,moduty” opisane
w specyfikacji moga zawiera¢ standardowe komponenty przetwarzajace, takie jak jeden lub wieksza
liczba procesordw, jeden lub wieksza liczba modutdw nosnika czytelnego dla komputera, jeden
lub wieksza liczba interfejsow we/wy i rozne potaczenia (np. magistrale systemowa) taczace kompo-
nenty. W niektérych przypadkach sterowniki i moduty moga by¢ zrealizowane jako jeden lub wiek-
sza liczba procesorow ogdlnego zastosowania, cyfrowych procesorow sygnatowych (ang. digital
signal processor, DSP), uktadow scalonych specjalizowanych (ang. application specific integrated
circuit, ASIC) i bezposrednio programowalnych macierzy bramek (ang. field programmable gate array,
FPGA), ktore wykonuja polecenia lub realizuja w inni sposob swoje opisane tu funkcje.

Fig. 1 pokazuje system eksploatacyjny 10. System eksploatacyjny 10 obejmuje $cianowy sys-
tem wydobywczy 100 i optymalizacyjny system sterowania 400. System eksploatacyjny 10 jest skonfi-
gurowany do wydobywania produktu z kopalni w wydajny sposéb. Scianowy system wydobywczy 100
wydobywa fizycznie mineraty z kopalni podziemnej, podczas gdy optymalizacyjny system sterowa-
nia 400 monitoruje dziatanie Scianowego systemu wydobywczego 100 i steruje nim, by zapewni¢, ze
wydobycie mineratdw pozostanie wydajne.

Scianowy system wydobywczy 100 wykopuje wegiel z kopaln podziemnych przez zastosowanie
szeregu sterowanych komponentdw, takich jak automatyczne elektrohydrauliczne podpory stropowe
(tj. zmechanizowane podpory stropowe), wrebiarka do wegla (tj. wrebiarka $cianowa) i $cianowy prze-
nosnik zgrzebtowy (tj. AFC lub przenosnik). Scianowy system wydobywczy 100 mozna tez zastoso-
waé do wydobycia innych kruszcoéw lub mineratéw, takich jak na przyktad soda $niezna. Scianowy
system wydobywczy 100 wydobywa fizycznie wegiel lub inny minerat z kopalni podziemnej. Scianowy
system wydobywczy 100 mozna alternatywnie zastosowac do fizycznego wydobycia wegla lub innego
mineratu z poktadu odstonietego nad ziemig (np. kopalni odkrywkowej). Wybieranie $cianowe rozpo-
czyna sie od zidentyfikowania poktadu wegla przeznaczonego do wydobycia, po ktérym nastepuje
~wybieranie filaréow” poktadu w postaci pdl wybierania wegla przez wykopywanie chodnikow przewo-
zowych wokoét obwodu poszczegdinych pdl. Podczas wykopywania poktadu (tj. wydobycia wegla),
wybrane filary wegla miedzy sasiednimi polami wegla moga pozosta¢ niewydobyte, by wspomagaty
podpieranie lezacych wyzej warstw geologicznych. Pola weglowe sa wydobywane przez scianowy
system wydobywczy 100, $cinajacy wegiel z przodka weglowego.

Optymalizacyjny system sterowania 400 monitoruje rozne wtasciwosci przenosnika i reguluje
dziatanie $cianowego systemu wydobywczego 100 na podstawie tych cech dla zwiekszenia wydajno-
8ci wydobycia wegla i trwatosci $cianowego systemu wydobywczego 100. Na przyktad optymalizacyj-
ny system sterowania 400 monitoruje ilos¢ wydobywanego wegla lub mineratéw i moment obrotowy
silnika systemu, by znaleZz¢ rébwnowage miedzy wydajnym wydobyciem wegla a nieprzecigzaniem
silnika. Zapewnia to zwiekszenie zywotnosci silnika i zmniejszenie zuzycia energii przy kontynuowaniu
wydobycia mineratdéw z wystarczajgca szybkoscia.

Fig. 1 pokazuje scianowy system wydobywczy 100 obejmujgcy podpory stropowe 105 i wre-
biarke scianowg 110. Podpory stropowe 105 sg potaczone ze sobg rownolegle do przodka weglowego
(niepokazanego) za pomoca ztaczy elektrycznych i hydraulicznych. Ponadto podpory stropowe 105
ostaniajg wrebiarke 110 przed nadlegtymi warstwami geologicznymi. Liczba podp6r stropowych 105
stosowanych w systemie wydobywczym 100 zalezy od szeroko$ci eksploatowanego przodka weglo-
wego, poniewaz celem podpor stropowych 105 jest ochrona petnej szerokosci przodka weglowego
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przed tymi warstwami. Wrebiarka 110 jest przesuwana wzdtuz linii przodka weglowego, przez przeno-
$nik zgrzebtowy Scianowy (dalej ,przenosnik” 115), ktory ma specjalng szyne dla wrebiarki 110, prze-
biegajaca rownolegle do przodka weglowego 303 miedzy samym przodkiem a podporami stropowy-
mi 105. Przenodnik 115 obejmuje tez czes¢ przebiegajaca réwnolegle do szyny, tak ze wydobywany
wegiel moze opadac na przenos$nik 115, by zostaC odtransportowany z przodka. Przenosnik 115
i szyna sg napedzane przez silniki 120 przenosnika, znajdujace sie od strony chodnika przys$cianowe-
go 121 i chodnika tylnego 122, ktére znajduja sie na przeciwlegtych kohcach przenosnika 115. Silni-
ki 120 przenosnika umozliwiaja przenosnikowi 115 ciagty transport wegla w kierunku chodnika przy-
dcianowego 121 i umozliwiajg przecigganie wrebiarki 110 wzdtuz szyny przenosnika 115 w obu kie-
runkach w poprzek przodka weglowego. Nalezy zauwazy¢, ze zaleznie od uktadu danej kopalni uktad
Scianowego systemu wydobywczego 100 moze by¢ inny niz opisano wyzej, na przyktad chodnik przy-
dcianowy 121 moze sie znajdowac na prawym koncu przenosnika 115, a chodnik koncowy 122 moze
sie znajdowac na lewym konhcu przenosnika 115.

System 100 obejmuje tez przenosnik zgrzebtowy podscianowy (ang. beam stage loader,
BSL) 125 umieszczony prostopadle u konca chodnika przyscianowego przenosnika 115. Gdy urobek
transportowany przez przenosnik 115 dociera do chodnika przyscianowego 121, jest kierowany po-
przez zakret o 90° na BSL 125. W niektorych przypadkach BSL 125 taczy sie z przenosnikiem 115
pod ukosnym katem (np. katem innym niz prosty). Nastepnie BSL 125 przygotowuje i faduje wegiel
na przenosnik chodnika przyscianowego (niepokazany), ktory transportuje wegiel na powierzchnie.
Wegiel jest przygotowywany do zatadunki przez kruszarke (lub klasyfikator), ktora rozbija wegiel dla
usprawnienia zatadunku na przenosnik chodnika przyscianowego. Podobnie jak przenosnik przeno-
$nika 115, przenosnik BSL 125 jest napedzany przez silnik BSL.

Fig. 2 pokazuje wrebiarke 110. Wrebiarka 110 ma wydtuzong obudowe centralng 205, ktéra
miesci urzadzenia sterujace dziataniem wrebiarki 110. Pod obudowa 205 rozciggajg sie $lizgacze
wspornikowe 210 i $lizgacze chwytakowe 212. Slizgacze wspornikowe 210 wspierajg wrebiarke 110
od strony przodkowej przenosnika 115 (np. strony najblizej przodka weglowego), a $lizgacze chwyta-
kowe 212 wspierajg wrebiarke 110 od strony zrobowej przenosnika 115. Konkretnie $lizgacze chwyta-
kowe 212 i zebatki przesuwowe zaczepiajg o szyne przenosnika 115, co umozliwia przesuwanie wre-
biarki 110 wzdtuz przenosnika 115 i przodka weglowego. Na boki obudowy 205 rozcigga sie lewe
i prawe ramie, odpowiednio 215 i 220, podnoszone i opuszczane przez cylindry hydrauliczne, przymo-
cowane do spodu ramion 215, 220 i korpusu 205. Na dalszym koncu prawego ramienia 215 (wzgle-
dem obudowy 205) znajduje sie prawy wrebnik 235, a na dalszym koncu lewego ramienia 220 znajdu-
je sie lewy wrebnik 240. Kazdy wrebnik 235, 240 jest napedzany przez silnik elektryczny za posrednic-
twem przektadni zebatej wewnatrz ramienia 215, 220. Kazdy z wrebnikow 235, 240 ma wiele elemen-
tow wrebowych 245 (np. noze wrebowe), ktore Scinaja przodek weglowy, gdy wrebniki 235, 240 sa
obracane, urabiajgc w ten sposob wegiel. Elementom wrebowym 245 towarzysza tez dysze natrysko-
we, ktore rozpylaja ptyn w trakcie wydobycia dla rozproszenia szkodliwych i/lub tatwopalnych gazow,
ktére powstaja na wyrobisku, sttumienia pytu i usprawnienia chtodzenia.

Fig. 3 i 4 pokazujg $cianowy system wydobywczy 100 wzdtuz linii przodka weglowego 303.
Przedstawiono podpore stropowg 105 ostaniajacg wrebiarke 110 przed wyzszymi warstwami
za pomoca nawisajacej stropnicy 315 podpory stropowej 105. Stropnica 315 jest przemieszczana
pionowo (tj. ku warstwom i od warstw) przez hydrauliczne podpory 305, 310 (patrz fig. 5). Lewa
i prawa hydrauliczna podpora 305, 310 zawiera sprezony ptyn dla wspierania stropnicy 315. Przez
to stropnica 315, dzieki zastosowaniu réznych cisnien w hydraulicznych podporach 305, 310, wy-
wiera rozne sity skierowane w gore na warstwy geologiczne. Do kohca przyczotowego stropnicy 315
zamocowany jest wysiegnik resorowy, czyli rozpora 325, przedstawiona w pozycji wspierania sie
o przodek. Jednak rozpora 325 moze by¢ tez catkowicie wyprostowana, jak pokazano konturem,
przez trzpien rozpory 330 (fig. 5). Przesuwnik 335 przymocowany do spagni 340 umozliwia przesu-
wanie obudowy podporowo-ostonowej 105 w kierunku przodka weglowego 303 w miare $cinania
warstw wegla, by podeprze¢ nowo odstoniete warstwy. Przesuwnik 335 umozliwia tez podporze
stropowej 105 pchanie przenosnika 115 naprzéd, w kierunku przodka weglowego 303. Gdy wrebiar-
ka 110 przemierza szerokos¢ przodka weglowego 303 usuwajac warstwe wegla (np. zabior wegla),
to podpory stropowe 105 automatycznie postepujg naprzdéd dla wspierania stropu nowo odstonie-
tych odcinkow warstw. Przenosnik 115 jest nastepnie przesuwany przez podpory stropowe 105
w kierunku przodka weglowego 303 o odlegtos¢ rowna grubosci warstwy wegla urobionego wcze-
$niej przez wrebiarke 110. Przesuwanie przenosnika 115 w kierunku przodka weglowego 303 umoz-
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liwia w taki sposdb wrebiarce 110 kontakt z przodkiem weglowym 303 i kontynuowanie $cinania
wegla z przodka weglowego 303. Czynnos$c¢ przesuwania przenosnika 115 w kierunku przodka we-
glowego 303 jest okreslana jako ,zygzakowanie” lub ,przesuw przenosnika”.

W niektorych okoliczno$ciach moze by¢ pozadane opdznienie przesuwu przenosnika 115 w kie-
runku przodka weglowego 303. Jest to okreslane jako opdznienie przesuwu. Podczas opdznienia
przesuwu podpory stropowe 105 nadal przesuwaja sie kolejno w miare przejazdow wrebiarki 110
i przenosdnik 115 kontynuuje transport mineratu w kierunku chodnika przyscianowego 121. Jednak
przenosnik 115 nie jest pchany w kierunku przodka weglowego 303 przez przesuwnik 335 podpor
stropowych 105 natychmiast po przejsciu wrebiarki 110. Zamiast tego przesuw przenosnika 115 jest
opoézniany (np. do chwili, gdy wrebiarka 110 dotrze do konca przodka weglowego albo zakonczy prze-
jazd wrebiarki). Jedna z sytuacji, w ktorych moze by¢ pozadane uaktywnienie opoznienia przesuwu
jest sytuacja, gdy przenosnik 115 jest przetadowany mineratem. Gdy przenosnik 115 jest przesuwany
w kierunku przodka weglowego 303, to na przenosnik 115 opada dodatkowy wegiel. Jesli przeno-
$nik 115 jest przetadowany, moze by¢ pozgdane uaktywnienie opdznienia przesuwu do pdzniejszego
czasu, kiedy przenosnik 115 nie bedzie przetadowany. Na przyktad przenosnik 115 zwykle przenosi
mniej mineratu, gdy wrebiarka 110 dociera do konca przodka weglowego 303 i jest w trakcie procesu
zmiany kierunku. W tym czasie mozna usuna¢ opdéznienie przesuwu, tak ze przesuwniki 335 podpor
stropowych 105 zaczng przesuwac przenosnik 115 w kierunku przodka weglowego 303.

Fig. 6 pokazuje wrebiarke $cianowa 110 przesuwajgca sie wzdtuz szerokosci przodka weglo-
wego 303. Jak pokazano na fig. 6, wrebiarka 110 moze przesuwac sie na boki wzdtuz przodka we-
glowego 303 w obu kierunkach, cho€ nie jest konieczne, by wrebiarka 110 cieta wegiel w obu kierun-
kach. Na przyktad w niektérych operacjach wydobywczych wrebiarka 110 moze by¢ napedzana w obu
kierunkach wzdtuz przodka weglowego 303, ale urabia wegiel tylko podczas przesuwania sie w jed-
nym kierunku. Na przykfad, wrebiarka 110 moze by¢ obstugiwana w taki sposob, by urabiata jeden
zabior wegla w trakcie pierwszego przejscia, przejécia naprzdd przez szerokos¢ przodka weglowe-
go 303, ale by nie urabiata nastepnego zabioru wegla przy przejsciu powrotnym. Alternatywnie wre-
biarka 110 moze by¢ skonfigurowana do urabiania jednego zabioru wegla podczas kazdego z przejs¢
naprzod i z powrotem, wykonujac w ten sposob urabianie obukierunkowe. Jak pokazano na fig. 6,
lewy wrebnik 240 i prawy wrebnik 235 wrebiarki 110 sg utozone schodkowo, by objac¢ petna wysokos$¢
eksploatowanego poktadu wegla 345. Zwtaszcza pokazano, ze gdy wrebiarka 110 przesuwa sie po-
ziomo wzdtuz przenosnika 115, to lewy wrebnik 240 Scina wegiel z dolnej czesci przodka weglowe-
go 303, natomiast prawy wrebnik 235 Scina wegiel z gornej czesci przodka weglowego 303. Gdy wre-
biarka 110 dociera do korica przodka weglowego 303, wowczas po pierwszym przejsciu moze wysta-
pi¢ opdznienie, zanim wrebiarka 110 rozpocznie drugie przej$cie i powrdci na przeciwlegly koniec
przodka weglowego 303. Wynika to czesciowo z tego ze ciecie wiodace (lewy wrebnik 240 na fig. 6)
dociera do konca przodka weglowego 303 wczesniej niz ciecie tylne (prawy wrebnik 235 na fig. 6).

Fig. 7 pokazuje system wydobywczy 100 prowadzony przez pokfad wegla 345, gdy wrebiar-
ka 110 urabia wegiel z przodka weglowego 303. W trakcie urabiania wegla z przodka weglowego 303
pozwala sie, by warstwy geologiczne 355 lezace nad eksploatowanymi strefami zapadaty sie za sys-
temem wydobywczym 100, gdy system wydobywczy 100 postepuje naprzdd przez poktad wegla 345.
Zwtaszcza przodek weglowy 303 pokazany na fig. 7 rozciaga sie prostopadle do ptaszczyzny figury.
Gdy system wydobywczy 100 postepuje naprzod przez poktad wegla 345 (na lewo na fig. 7), pozwala
sie, by warstwy 355 zapadaty sie za systemem 100, tworzac zawat 350.

Fig. 8 przedstawia schemat optymalizacyjnego systemu sterowania 400. Optymalizacyjny sys-
tem sterowania 400 obejmuje sterownik 405 majacy procesor 410 i pamie¢ 415. Sterownik 405 komu-
nikuje sie z wieloma komponentami sterowanymi 420. Na przyktad sterownik 405 komunikuje sie
z podporami stropowymi 105, wrebiarkg 110 i przenosnikiem 115. W niektorych przyktadach wykona-
nia kazdy ze sterowanych komponentéw 420 moze mieC wtasny sterownik, ktéry komunikuje sie ze
sterownikiem gtéwnym 405. Podobnie kazdy ze sterowanych komponentow 420 moze mie¢ wiasny
silnik lub system hydrauliczny do obstugi sterowanego komponentu 420. Na przyktad, w zilustrowa-
nym przyktadzie wykonania pokazanym na fig. 8, podpora stropowa 105 obejmuje sterownik podpory
stropowej 425 i przesuwnik 335, wrebiarka 110 obejmuje sterownik wrebiarki 430 i silnik przesuwu
wrebiarki 435, a przenosnik 115 obejmuje sterownik przenosnika 440 i silnik przenosnika 120. Prze-
nosnik 115 obejmuje tez czujniki silnikow 447, ktére mozna wykorzysta¢ do monitorowania szybkosci,
momentu obrotowego lub mocy silnika przenosnika 120. W pokazanym przyktadzie wykonania, prze-
suwnik 335 jest czescig systemu hydraulicznego. W niektorych przyktadach wykonania, kazdy ze ste-
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rowanych komponentow 420 moze mie¢ wiele silnikow. Dodatkowo w niektorych przyktadach wyko-
nania sterowane komponenty 420 nie maja sterownika specyficznego dla komponentu 425, 430, 440,
ale sg sterowane bezposrednio przez sterownik gtéwny 405.

Sterownik 405 kontroluje i reguluje sterowane komponenty 420, by wspomoc optymalizowanie
wydajnosci i ilosci wydobywanego mineratu z réwnoczesnym wydiuzeniem okresu trwatosci sciano-
wego systemu wydobywczego 100. Wydobycie mineratu nie jest wykonywane przez caty czas z jed-
nakowa szybkoscia. Na przyktad wystepuje opdznienie, gdy wrebiarka 110 dociera do konhca przodka
weglowego 303 i musi zmieni¢ kierunek, by rozpoczg¢ scinanie w przeciwnym kierunku. Podobnie
szybkos¢ przesuwu wrebiarki 110 moze zmieniac¢ sie w czasie, zaleznie od warunkéw. Zazwyczaj im
wieksza szybkos¢ przesuwu, tym szybciej wrebiarka 110 przemieszcza sie wzdtuz przodka weglowe-
go i tym wieksza jest szybkos¢ wydobycia mineratu. Gdy ilos¢ mineratu na przenosniku 115 przekro-
czy okreslong wartos¢, wowczas silnik przenosdnika 120 moze zosta¢ przecigzony, co moze sSpowo-
dowac¢ naprezenie i zuzycie silnika przenosnika 120. Gdy ilos¢ mineratu na przenosniku 115 jest
mniejsza od okreslonej wartoséci, wéwczas silnik przenosnika 120 moze by¢ niedocigzony, co spowo-
duje spadek wydajnosci wydobycia mineratu. Sterownik 405 jest skonfigurowany do sterowania stero-
wanymi komponentami 420 w sposdb rdwnowazacy dwa cele: wydajnego wydobycia mineratu w duzej
ilosci z rownoczesnym wydtuzeniem okresu trwatosci $cianowego systemu wydobywczego 100 przez
zmniejszenie przecigzenia i psucia sie silnikéw przenosnika 120.

Fig. 9 pokazuje sposéb 448 optymalizacji scianowego systemu wydobywczego 100 wedtug
niektorych przyktadow wykonania. Sposob 448 opisano w odniesieniu do optymalizacyjnego sys-
temu sterowania 400, cho¢ w niektérych przyktadach wykonania do realizacji sposobu 448 moga
by¢ stosowane inne komponenty. Sterownik 405 optymalizuje $cianowy system wydobywczy 100
przez monitorowanie co najmniej jednej z wtasciwoséci przenosnika. Do monitorowanych wiasciwo-
8ci przenos$nika moga naleze¢, miedzy innymi, moment obrotowy na silniku przenosnika 120,
szybkos¢ silnikdw przenosnika, pobdr mocy przez silnik przenosnika 120 lub ilo$¢ mineratu na
przenos$niku 115. Monitorowana cecha jest porownywana z wartoscig pozgdanag dla ustalenia po-
zadanej zmiany wiasciwosci przenosnika (etap 455). Pozadana wartoscia moze by¢ wstepnie
okredlona nastawa lub przedziat wtasciwosci przenos$nika. Pozadana zmiang moze by¢ rdznica
miedzy biezaca wartoscig monitorowanej wtasciwosci przenosnika a pozadang wartoscia. Po usta-
leniu pozadanej zmiany wtadciwosci przenosnika sterownik 405 reguluje sterowane komponen-
ty 420 Scianowego systemu wydobywczego 100 dla osiggniecia pozadane] zmiany wtasciwosci
przenosnika (etap 460). Na przyktad, sterownik 405 moze regulowac dziatanie podpor stropo-
wych 105, szybkos¢ przesuwu wrebiarki 110, szybkos¢ przenosnika 115 lub ich kombinacje.
W niektorych przyktadach wykonania, sterownik 405 wykonuje jedno lub wiekszg liczbe polecen
dla regulowania sterowanymi komponentami 420 wedtug hierarchii polecen. Hierarchia polecen
wskazuje poziom preferencji dla kazdego polecenia. Hierarchia nie okresla, ktére polecenia
sg wydawane, ale jedynie wskazuje poziom preferencji dla dostepnych polecen.

Hierarchia polecen obejmuje dwa lub wieksza liczbe polecen, ktére sa uszeregowane wzgle-
dem siebie w kolejnosci preferenciji. Gdy wydawanych jest wiele polecen wedtug hierarchii polecen,
wowczas wydawane jest dostepne polecenie znajdujace sie na najwyzszym miejscu w hierarchii.
Jako zaledwie jeden przyktad konkretnego polecenia, ktére moze by¢ niedostepne, mozna podac
polecenie zwiekszenia zmiennej, ktora jest juz na swoim poziomie maksymalnym. Przez to kon-
kretne dziatanie podejmowane przy wydawaniu polecehn wedtug hierarchii poleceh zalezy od oko-
licznoéci. Przyktad wydawania polecer wedtug hierarchii polecen objasniono bardziej szczegétowo
ponizej w odniesieniu do fig. 21.

Fig. 10-20 pokazuja rdzne przyktady wykonania wyznaczenia witasciwosci przenosnika
(etap 450). W przyktadach wykonania pokazanych na fig. 10-20 monitorowana wiasciwoscia przeno-
$nika jest profil obcigzenia. Profil obcigzenia stanowi odzwierciedlenie ilosci mineratu na przenosni-
ku 115. W pokazanym przyktadzie wykonania profil obcigzenia jest tworzony na podstawie wysokosci
mineratu na przenos$niku 115 na pewnym odcinku wzdtuz przenosnika 115. W innych przyktadach
wykonania profil obciazenia wyjasnia ilos¢ mineratu na przenosniku 115 na podstawie innych mierzal-
nych wielkosci. Na przyktad w niektdrych przyktadach wykonania profil obcigzenia stanowi odzwier-
ciedlenie ciezaru lub objetosci mineratu na przenosniku 115. Cho¢ w ponizszych sposobach profil
obcigzenia jest tworzony na podstawie wysokosci mineratu na przenosniku 115, to nalezy zrozumiec,
ze mozna zastosowac¢ podobne sposoby do tworzenia profilu obcigzenia na podstawie ciezaru lub
objetosdci mineratu na przenosniku 115.
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Fig. 10 pokazuje sposob 500 wyznaczenia wlasciwosci przenosnika (etap 450) wedtug jednego
z przyktadoéw wykonania wynalazku. W sposobie 500 sterownik 405 konstruuje profil obciazenia przez
dodawanie do profilu obcigzenia punktéw oznaczajacych wysoko$¢ stosu mineratu na przenosni-
ku 115 i szybko$¢ przenosnika 115. Konkretnie sterownik 405 oblicza wysoko$¢ stosu mineratu
na przenosniku 115 (etap 505) za pomoca szacunkowego obliczenia wysokosci mineratu, stuzaca
za wspotrzedna y dla tego punktu profilu obciazenia. Sterownik 405 wyznacza wspotrzedna x na pod-
stawie szybkosci przenosnika 115 i czasu, jaki uptynat od poprzedniego obliczenia (etap 510). Ste-
rownik 405 dodaje nastepnie punkt profilu obciazenia do profilu obciazenia przenosnika (515). Gdy
przenosnik 115 przemieszcza sie, wowczas sterownik 405 powtarza etapy 505-515, kontynuujac do-
dawanie punktow do profilu obciazenia. Za kazdym razem, gdy sterownik 405 dodaje punkt do profilu
obciazenia, profil obciazenia wydtuza sie, co oznacza, ze odzwierciedla wysoko$¢ mineratu wzdtuz
dtuzszego odcinka przenosnika 115.

Fig. 11 przedstawia wizualnie profil obciazenia 521 w trakcie jego generowania. Konkretnie
fig. 11 zapewnia migawki 520a—-520e profilu obciazenia 521 konstruowanego przez sterownik 405.
Migawki 520a—-520e przedstawiaja graficznie wysokos¢ mineratu wzdtuz diugosci przenosnika 115.
Na kazdej z kolejnych migawek 520a—e profil obciazenia 521a—e odzwierciedla wysoko$¢ mineratu
wzdtuz dtuzszego odcinka przenosnika 115. Sterownik 405 wielokrotnie oblicza wysokos¢ stosu (etap
505), wyznacza szybkos¢ przenosnika (etap 510) i dodaje punkt do profilu obciazenia (etap 151).
W miare dodawania nowych punktow do profilu obciazenia 521 profil obciazenia 521 wydtuza sie, tak
ze wysoko$¢ mineratu jest znana na coraz wiekszym odcinku przenosnika 115. Na pierwszej migawce
520a z profilem obciazenia 521 a wysokosci stosu sa znane tylko na pierwszym odcinku przenosni-
ka 115. Jednak na pozniejszych migawkach (np. 520d, 520e), generowany jest profil obciazenia
(np.521d, 521e) dla diuzszych odcinkéw przenosnika 115. Cho¢ fig. 11 przedstawia wizualnie pro-
fil obciazenia jako wykres pokazujacy wysoko$¢ mineratu na pewnej diugosci/odcinku przenosni-
ka 115, to winnych przyktadach wykonania profil obciazenia zawiera po prostu liste punktow.
Tak wiec w niektérych przyktadach wykonania sterownik 405 w rzeczywistosci nie wykonuje wykresu
punktow profilu obciazenia.

W niektorych przyktadach wykonania sterownik 405 oblicza wysokos$¢ stosu mineratu (etap 505)
wediug podsieci dziatan z fig. 10, obejmujacej etapy 522-540. Sterownik 405 wyznacza szybkosc
przesuwu (Vs) wrebiarki 110 (etap 522), wysokos$¢ (Hc) wrebiarki 110 nad przenosnikiem 115
(etap 525) i gtebokosc¢ ciecia (Dc) wrebiarki 110 (etap 530). Sterownik 405 wyznacza gtebokos¢ cie-
cia (Dc) na podstawie najnowszej $redniej odlegtosci przesuwu przenosnika 115 (etap 530) i oblicza
objetosc¢ ciecia wrebiarki 110 (etap 535). Te wartosci moga by¢ wyznaczane w roznej kolejnosci. Ste-
rownik 405 wykorzystuje nastepnie te pomiary do obliczenia wysokosci (Hm) mineratu na przenosni-
ku 115 w jednym punkcie (etap 540). Wysokos¢ stosu mineratu (Hm) mozna obliczy¢ na przyktad
za pomoca nastepujacego rownania:

Hm = (Vs X He x Dc)/Vr

W powyzszym wzorze V. oznacza szybko$¢ przenosnika 115 wzgledem wrebiarki 110
i Vr = Varc £ Viws, Varc 0znacza szybkos¢ przenosnika 115 i Viws oznacza szybkos¢ wrebiarki 110. Gdy
wrebiarka 110 przemieszcza sie w kierunku przeciwnym do przenosnika 115, wowczas stosuje sie +Viws,
a gdy wrebiarka 110 przemieszcza sie w kierunku zgodnym z przenosnikiem 115, -Viws. Jak wyjasniono
wczesniej, sterownik 405 wykorzystuje warto$¢ wysokosci stosu i szybko$ci przenodnika 115 do wykre-
Slenia punktu na profilu przenosnika i konstruuje profil obciazenia przenosnika (etap 515).

Fig. 12 pokazuje sposob 600 wyznaczenia profilu obciazenia, wykorzystujacy zaréwno obliczo-
ng wysokos¢ stosu, jak i zmierzona wysokos¢ stosu do generowania punktéw profilu obcigzenia. Spo-
sob 600 oblicza wysokos¢ mineratu na przenosniku 115 (etap 605). Sposéb 600 moze wykorzystywac
podobny wzor, jak opisano wyzej w odniesieniu do sposobu 500 (etapy 522-540). Jednak poza obli-
czeniem wysokosci stosu (etap 605) sposob 600 wykorzystuje do tworzenia profilu obciazenia prze-
nosnika takze urzadzenie do pomiaru elektronicznego 610. Bardziej konkretnie, w etapie 615 sterow-
nik 405 mierzy wysoko$¢ mineratu na przenosniku 115 za pomoca elektronicznego urzadzenia pomia-
rowego 610 umieszczonego wzdtuz przenosnika 115 (patrz fig. 13). Elektroniczne urzadzenie pomia-
rowe 610 moze obejmowac czujnik sonarowy, czujnik radarowy lub inne znane elektroniczne urza-
dzenie pomiarowe zdolny do wykrycia wysokosci mineratu. Jesli profil obciazenia stanowi odzwiercie-
dlenie ciezaru zamiast wysokosci, to zamiast czujnika wysokosci mozna zastosowac czujnik ciezaru.
Elektroniczne urzadzenie pomiarowe 610 jest umieszczone zwykle nad pewnym miejscem wzdtuz
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przenosnika 115 odpowiednim do mierzenia wysokosci mineratu na przenosniku 115. Na przykfad
w przyktadzie wykonania pokazanym na fig. 13, elektroniczne urzadzenie pomiarowe 610 jest sprze-
zone ze zmechanizowang podporg stropowa 105, ktéra znajduje sie blisko chodnika przyscianowe-
go 121. Jednak w innych przyktadach wykonania elektroniczne urzadzenie pomiarowe 610 moze by¢
umieszczone w innym miejscu wzdtuz przenosnika 115.

Elektroniczne urzadzenie pomiarowe 610 jest przymocowane do podpory stropowej 105,
a przenosnik 115 przemieszcza sie poziomo wzdtuz przodka weglowego (tj. od prawej do lewe;
na fig. 13) pod elektronicznym urzadzeniem pomiarowym 610. Ruch w poziomie odbywa sie za pomo-
ca obrotow przenosnika 115, gdy transportuje on minerat wzdtuz swojej dtugosci. Dodatkowo przeno-
$nik 115 przemieszcza sie w pionie (tj. w gore i w dét na fig. 7) wzgledem obudoéw podpor stropo-
wych 105 i elektronicznego urzadzenia pomiarowego 610. Ruch w pionie odbywa sie na podstawie
jednej lub wiekszej liczby zmian w topografii spagu pod przenosnikiem 115 i podpora stropowa 105,
rozpietosci ramion 305 i 310 przy podporach stropowych 105, kata stropu 315 i efektu ,podskakiwa-
nia” lub ,amortyzacji wstrzgséw” przenosnika 115. Ten ruch jest uwzgledniany przez elektroniczne
urzadzenie pomiarowe 610, by zapewni¢ doktadny pomiar.

Przyktadowa technika stosowana do uwzgledniania ruchu w pionie przenosnika wzgledem elek-
tronicznego urzadzenia pomiarowego 610 przedstawiono i opisano w odniesieniu do fig. 3 i 22.
Fig. 3 pokazuje lokalizacje elektronicznego urzadzenia pomiarowego 610 na podporze stropowej 105.
Elektroniczne urzadzenie pomiarowe 610 mierzy odlegto$¢ (Dm) od siebie do szczytu stosu mineratu
na przenosniku 115. Elektroniczne urzadzenie pomiarowe 610 mierzy tez odlegtos¢ (Dr) do odbtysnika
odniesienia 620. Sterownik 405 wykorzystuje nastepnie zmierzone odlegtosci (Dm) i (Dr) do wyznacze-
nia wysokosci mineratu nad przenosnikiem 115. Konkretnie sterownik 405 otrzymuje (Dm) i (D),
a nastepnie wyznacza zmierzona wysoko$¢ (Hm) mineratu na podstawie tych dwodch odlegtosci,
na przyktad za pomocg nastepujacego rownania:

Hm = H; - (D - D) Wzor A

Hm oznacza zmierzona wysokos¢ stosu nad szczytem przenoénika, a Hr oznacza wysokos$¢ od-
btysnika odniesienia 620 nad szczytem przenosnika. Wysokos¢ (H:r) odbtysnika odniesienia 620 nad
szczytem przenosnika jest znang wartoscia stata.

Gdy sterownik 405 wyznaczy zmierzona wysokos¢ stosu na podstawie zmierzonych odlegto-
$ci (Dm, Dr) zapewnionych przez elektroniczne urzadzenie pomiarowe 605 (etap 625), wowczas po-
réwnuje zmierzong wysokos¢ stosu z obliczona wysoko$ciag stosu dla wyznaczenia mnoznika popraw-
kowego (etap 630). Mnoznik poprawkowy jest zasadniczo dobierany jako rozbieznos¢ (1j. btad) miedzy
obliczona wysokosciag stosu a zmierzong wysokoscig stosu. Sterownik 405 stosuje mnoznik popraw-
kowy do obliczonej wysokosci stosu dla wyznaczenia skorygowanej wysokosci stosu (etap 635).

W jednym z przyktadow, obliczona wysokos¢ stosu jest oszacowaniem wysokosci stosu w poto-
zeniu przenosnika 115 w poblizu wrebiarki 110, podczas gdy urzadzenie pomiarowe 605 jest umiesz-
czone dalej w potozeniu przenosnika 115 w poblizu chodnika przy$cianowego 121. W miare wzrostu
odlegtos$ci miedzy wrebiarka 110 a urzadzeniem pomiarowym 605 rosnie opdznienie miedzy momen-
tem dodania mineratu na przenos$nik 115 przez dokonujaca wydobycia wrebiarka 110 a momentem
zmierzenia wysokosci tego dodanego mineratu przez ulokowane dalej urzgdzenie pomiarowe 605.
To opdznienie zmniejszytoby skutecznos¢ stosowania zmierzonej wysokosci stosu jako sygnatu wej-
$ciowego do sterowania systemem dla regulowania wysokosci stosu (np. przez zmiane szybkos¢
przesuwu wrebiarki 115). Zamiast tego mozna bardziej w pore stosowac obliczonga wysokos¢ stosu
jako sygnat wejsciowy do sterowania systemem dla regulowania wysokosci stosu, jak oméwiono bar-
dziej szczegdtowo ponizej. Jednak zmierzona wysokos¢ stosu i mnoznik poprawkowy sg stosowane
dla zwiekszenia doktadnosci obliczonej wysokosci stosu. Na przyktad, jesli zmierzona wysokos¢ stosu
pokazuje, ze obliczona wysokos¢ jest ciagle mniejsza niz rzeczywista wysokos¢ stosu, wowczas ste-
rownik 405 moze zastosowa¢ mnoznik poprawkowy (np. doda¢ przesuniecie) w przyszitych oblicze-
niach dla zwiekszenia doktadnosci obliczonej wysokosci stosu.

Sterownik 405 stosuje skorygowana wysokos¢ stosu i szybkos¢ przenosnika 115 do generowa-
nia punktow profilu obciazenia przeznaczonych do dodania do profilu obciazenia (etap 640). Konkret-
nie, skorygowana wysoko$¢ stosu stuzy jako wspodtrzedna y, a szybko$¢ przenosnika 115 jest stoso-
wana przez sterownik 405 do wyznaczenia wspotrzednej x dla danego punktu profilu obciazenia. Ste-
rownik 405 powtarza etapy 605-640, by skonstruowac¢ profil obciazenia. Skorygowany profil obciaze-
nia sposobu 600 jest konstruowany w podobny sposob, co profil obciazenia sposobu 500. Jak poka-



10 PL 238 780 B1

zano na fig. 11, profil obciazenia staje sie wiekszy w miare dodawania kolejnych punktéw, przedsta-
wiajac wysokos$ci stosu wzdtuz dtuzszego odcinka przenosnika 115.

Fig. 14 pokazuje inny sposob 700 wyznaczenia profilu obciazenia dla wykonania etapu 450
z fig. 9. Wedtug tego przyktadu wykonania, sterownik 405 mierzy wysokos$¢ mineratu w wielu punktach
wzdtuz przenosnika 115, wykorzystujac wiele elektronicznych urzadzen pomiarowych (etap 705). Bar-
dziej konkretnie, jak pokazano na fig. 15, wiele elektronicznych urzadzen pomiarowych 710 jest pota-
czonych z wieloma podporami stropowymi 105. W pokazanym przyktadzie wykonania wiele elektronicz-
nych urzadzen pomiarowych 710 jest rozstawionych w zasadniczo rownych odlegtosciach na catej ditu-
gosci przenosnika 115. Liczba i rozmieszczenie elektronicznych urzgdzen pomiarowych 710 moga by¢
jednak rézne. Podobnie w innych przyktadach wykonania, wiele urzadzen pomiarowych 710 moze nie
by¢ rozstawionych w réwnych odlegtodciach i moze nie obejmowac catej dtugosci przenosnika 115.

By skonstruowac profil obciazenia, sterownik 405 mierzy wysokos$¢ mineratu w wielu miejscach
wzdtuz przenosnika 115 za pomoca elektronicznych urzadzen pomiarowych 710 (etap 705). Nastep-
nie sterownik 405 wykorzystuje pomiary z elektronicznych urzadzen pomiarowych 710 do obliczenia
wysokosci mineratu na przenosniku (etap 715). Sterownik 405 wyznacza tez szybkos¢ przenosni-
ka 115 za pomoca czujnika silnika 447 (etap 720). Szybkos¢ przenosnika 115 i wysokos¢ mineratu
na przenosniku sa nastepnie wykorzystywane przez sterownik 405 do wyznaczenia punktow profilu
obciazenia. Graficznie wysokos¢ stosu odzwierciedla warto$¢ y poszczegolnych punktow, a szybkos¢
przenosnika 115 jest stosowana do wyznaczenia wartosci x. Sterownik 405 dodaje nastepnie ten ze-
staw punktow profilu obciazenia do profilu obciazenia (etap 725). Gdy przenosnik 115 przemieszcza
sie, wowczas sterownik 405 powtarza etapy 705-725. Sterownik 405 konstruuje profil obciazenia
przez wielokrotny pomiar wysokosci stosu na przenosniku 115 w wielu miejscach (etap 705) i doda-
wanie zestawow punktow do profilu obciazenia (etap 725).

Kazde elektroniczne urzadzenie pomiarowe 710 mierzy odlegto$¢ od siebie do szczytu stosu
mineratu. Sterownik 405 wykorzystuje nastepnie ten zestaw pomiaréw do wyznaczenia zestawu punk-
tow profilu obcigzenia, z ktérych kazdy przedstawia wysoko$¢ mineratu pod jednym z elektronicznym
urzadzeniem pomiarowym 710. Jak opisano wczesniej w odniesieniu do sposobu 600, z uwagi na to,
ze podpory stropowe 105 i elektroniczne urzadzenia pomiarowe 910 moga sie przemieszczac w Kierun-
ku pionowym wzgledem przenosnika 115, sterownik 405 wyznacza zmierzong wysokos¢ stosu
na podstawie sposobu 612 i wzoru A, ktéry uwzglednia ten wzgledny ruch. Sterownik 405 otrzymuje dwa
pomiary (Dm i Dr) z kazdego elektronicznego urzadzenia pomiarowego 710 (etapy 615 i 617) i wykonuje
obliczenie wedtug wzoru A dla kazdej pary wartosci dla wyznaczenia zmierzonej wysokosci stosu, od-
powiadajacej poszczegolnym urzadzeniom pomiarowym 710 (etap 625). Bardziej konkretnie kazde elek-
troniczne urzadzenie pomiarowe 710 przesyta do sterownika 405 zmierzong odlegtos¢ (Dm) od urzadze-
nia pomiarowego 710 do szczytu stosu mineratu (etap 615) i zmierzong odlegto$¢ (Dr) od urzadzenia
pomiarowego 710 do punktu odniesienia 730 (etap 617). Kazde urzadzenie pomiarowe 710 wykorzystu-
je inny punkt odniesienia 730 odpowiadajacy danemu urzadzeniu pomiarowemu 710. Sterownik 405
podstawia kazda pare wartosci do wzoru A do wyznaczenia zestawu zmierzonych wysokosci (etap 625).
Sterownik 405 wykorzystuje zestaw zmierzonych wysokosci do wyznaczenia zestawu punktow profilu
obciazenia, ktére zostana dodane do profilu obciazenia (etap 725).

W sposobie z fig. 14 profil obciazenia mozna skonstruowa¢ dwiema metodami. Najpierw fig. 16
pokazuje technike 700A konstruowania profilu obciazenia za pomoca podobnej procedury, jak poka-
zano na fig. 11. Fig. 16 przedstawia serie migawek 735a—735d profilu obciazenia w trakcie jego kon-
struowania. W tym przykiadzie wykonania sterownik 405 wielokrotnie dodaje punkty do profilu obcia-
zenia dla wygenerowania profilu obciazenia na dtugosci przenosnika 115. Za kazdym razem, gdy ste-
rownik 405 dodaje punkty profitu obciazenia, odcinek 735a-735d staje sie dtuzszy i odpowiada coraz
diuzszemu fragmentowi przenosnika 115. W tym przykiadzie wykonania sterownik 405 wykorzystuje
do wyznaczenia punktow profilu obcigzenia zaréwno zmierzone wysokosci, jak i szybkos¢ przenosnika
115. W przeciwienstwie do profilu obciazenia pokazanego na fig. 11, profil obciazenia z fig. 16 jest
konstruowany z uzyciem wielu elektronicznych urzgdzen pomiarowych 710. W przyktadzie wykonania
z fig. 16 sterownik 405 dodaje zestawy punktow profilu obciazenia do profilu obciazenia zamiast do-
dawania po jednym punkcie. Kazdy zestaw punktéw obejmuje po jednym punkcie przypadajacym
na kazde elektroniczne urzadzenie pomiarowe 710. Jak pokazano na fig. 16, gdy sterownik 405 kon-
struuje profil obcigzenia z uzyciem zestawdw punktow, profil obciazenia jest generowany odcinka-
mi 740. Kazdy odcinek odpowiada pomiarom wykonanym przez jedno elektroniczne urzadzenie po-
miarowe 710. Migawki 735a—735d przedstawiaja profil obciazenia w trakcie jego generowania przez
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sterownik 405. W miare dodawania zestawow punktéw do profilu obciazenia, kazdy odcinek 740 profi-
lu obcigzenia staje sie diuzszy i odzwierciedla coraz wiekszy fragment przenosnika 115. Ostatecznie
poszczegolne odcinki 740 zajda na siebie i profil obciazenia bedzie mie¢ posta¢ jednego scalonego
profilu obciazenia, jak pokazano na ostatniej migawce 735d.

Fig. 17 pokazuje inna technike 700B konstruowania profilu obciazenia na podstawie sposobu
700 z wykorzystaniem wielu elektronicznych urzadzehn pomiarowych 710 potaczonych z podporami
stropowymi 105. Wediug tego przyktadu wykonania, sterownik 405 tworzy profil obciazenia na pod-
stawie pojedynczego zestawu punktow profilu obcigzenia 745 bez uwzgledniania szybkosci przeno-
$nika 115. Profil obciazenia sktada sie z pojedynczego zestawu punktow profilu obciazenia 745,
w ktorym kazdy punkt 745 zestawu odpowiada jednemu z elektronicznych urzadzeh pomiaro-
wych 710. Kazdy punkt 745 odzwierciedla wysokos¢ mineratu w pewnym potozeniu wzdtuz przenosni-
ka 115, odpowiadajacym potozeniu danego urzadzenia pomiarowego 710. Innymi stowy, profil obcia-
zenia nie jest zbiorem Kilku zestawdw punktow 745, w ktérym kazdy zestaw punktow 745 odzwiercie-
dla nowe potozenie przenosnika 115, jak pokazano na fig. 16. Zamiast tego, w przyktadzie wykonania
z fig. 17 sterownik 405 generuje profil obciazenia na podstawie pojedynczego zestawu punktow 745
przedstawiajacego przenosnik 115 w potozeniu stacjonarnym. Gdy przenosnik 115 przemieszcza sie,
wowczas sterownik 405 konstruuje nowy profil obcigzenia przez dodanie do profilu obciazenia nowego
zestawu punktow 745 wygenerowanego przez elektroniczne urzadzenia pomiarowe 710 i usuniecie
poprzedniego zestawu punktow 745. Fig. 17 pokazuje kilka profili obciazenia 750a-750c, z ktorych
kazdy zostat wygenerowany przez sterownik 405 z uzyciem pojedynczego zestawu punktow 745.

Fig. 18 pokazuje sposob 800 wyznaczenia profilu obcigzenia z uzyciem elektronicznego urza-
dzenia pomiarowego potaczonego z wrebiarka 110. Bardziej konkretnie, jak pokazano na fig. 19, elek-
troniczne urzadzenie pomiarowe 805 jest potaczone z wrebiarkg 110 i moze sie przemieszczac
w kierunku poziomym wraz z wrebiarka 110. W pokazanym przyktadzie wykonania zastosowano tylko
jedno elektroniczne urzgdzenie pomiarowe 805, jednak w innych przyktadach wykonania stosuje sie
wiele urzgdzen pomiarowych 805. Wrebiarka 110 i urzadzenie pomiarowe 805 przemieszczajg sie
wzgledem przenosnika 115, podczas gdy wrebiarka 110 tnie wzdtuz przodka weglowego 303. Gdy
wrebiarka 110 i urzadzenie pomiarowe 805 przemieszczajg sie poziomo wzdtuz przodka weglowe-
go 303, to urzadzenie pomiarowe 805 mierzy wysokos¢ mineratu na przenosniku 115 w réznych poto-
zeniach wzdtuz przenosnika 115 w réznych chwilach. Sterownik 405 wykorzystuje kazdy z tych pomia-
row do generowania punktow profilu obciazenia 810, ktére sa dodawane do profilu obciazenia,
by skonstruowac profil obciazenia.

Bardziej konkretnie, jak pokazano na fig. 4, elektroniczne urzadzenie pomiarowe 805 mierzy od-
legtos¢ (Dm) miedzy soba a szczytem stosu mineratu i przesyta wynik pomiaru do sterownika 405
(etap 815). Sterownik 405 wykorzystuje zmierzong odlegto$¢ (Dm) zapewniona przez elektroniczne
urzadzenie pomiarowe 805 do wyznaczenia wysokosci (Hm) mineratu nad przenosnikiem 115
(etap 820). Sterownik 405 wykorzystuje pomiary zapewnione przez elektroniczne urzadzenie pomia-
rowe 805 do wyznaczenia wysokosci mineratu nad przenosnikiem 115 dla odzwierciedlenia wspot-
rzednej y punktu profilu obciazenia 810. W niektorych przyktadach wykonania sterownik 405 stosuje
do zmierzonej wysokosci mnoznik poprawkowy, ktory uwzglednia obciazenie przestawne dla wyzna-
czenia skorygowanej wysokosci stosu, ktora jest stosowana jako wspoirzedna y (etap 825). Sterow-
nik 405 wyznacza tez szybkos¢ przenosnika 115 (etap 830) i szybkos¢ wrebiarki 110 wzgledem siebie
dla wyznaczenia wspotrzednych x punktu profilu obciazenia 810. Przenosnik 115 i wrebiarka 110 mo-
ga sie poruszac z roznymi szybkosciami w tym samym kierunku lub moga sie porusza¢ w kierunkach
catkowicie roznych. Sterownik 405 dodaje nastepnie punkt profilu obciazenia 810 do profilu obciazenia
(etap 835). Te etapy 815-835 sa powtarzane przez urzadzenie pomiarowe 805 i sterownik 405 dla
skonstruowania profilu obciazenia.

Sterownik 405 wyznacza wysoko$¢ mineratu na przenosniku 115 na podstawie pomiaru (Dm)
zapewnionego przez elektroniczne urzadzenie pomiarowe 805 i rdwnania uwzgledniajagcego zamon-
towanie urzadzenia pomiarowego 805 wzgledem przenosnika 115. Fig. 23 pokazuje sposdb 812 obli-
czenia wysokosci stosu dla tej konfiguracji. Sposob 812 obejmuje wyznaczenie odlegtosci od elektro-
nicznego urzadzenia pomiarowego 805 do szczytu stosu mineratu (etap 815). Sposob obejmuje po-
nadto sterownik 405 uzyskujacy znang wysokos$¢ elektronicznego urzadzenia pomiarowego 805 nad
przenosnikiem 115, np. z pamieci 415. Sterownik 405 oblicza nastepnie wysoko$¢ mineratu na prze-
nosniku 115 na podstawie wzoru B.
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Cho¢ urzadzenie pomiarowe 805 przemieszcza sie wzgledem przenosnika 115 w kierunku po-
ziomym, to jest ono nieruchome wzgledem przenosnika 115 w kierunku pionowym. Stosownie do te-
go, skoro urzadzenie pomiarowe 805 jest nieruchome w pionie wzgledem przenosnika 115, to nie
wykonuje ono drugiego pomiaru z punktu odniesienia, jak to ma miejsce w sposobach 600 i 700.

Hm oznacza zmierzong wysokos$¢ stosu nad gorng powierzchnia (tj. powierzchnia poktadu)
przenosnika 115. Dm oznacza odlegtos¢ od urzadzenia pomiarowego 805 do szczytu stosu mineratu.
Hq 0znacza wysokos$¢ urzadzenia pomiarowego 805 nad powierzchnig poktadu.

W odniesieniu do fig. 20 profil obciazenia jest konstruowany przez dodawanie w danym czasie
po jednym punkcie naraz do profilu obciazenia. Gdy do profilu obciazenia sa dodawane nowe punkty
profilu obciazenia 810, profil obciazenia staje sie wiekszy i odzwierciedla wysoko$¢ stosu mineratu
wzdtuz diuzszego odcinka przenosnika 115. Fig. 20 pokazuje migawki 840a—-840d profilu obciazenia
w trakcie jego konstruowania. Na pierwszej migawce 840a profil obciazenia rozciaga sie jedynie na
krotki fragment przenosnika 115. Na kazdej kolejnej migawce 840b—840d profil obciazenia rozciaga
sie na coraz dtuzszy fragment przenosnika 115.

Sposoby 500-800 objasnione powyzej i pokazane na fig. 10-20 opisuja sposob wyznaczenia
profilu obciazenia, ktory odzwierciedla iloS¢ mineratu na przenosniku 115 jako wysoko$¢ stosu minera-
tu. Jednak sposoby 500-800 objasnione powyzej mozna zrekonfigurowac tak, by uwzgledniaty ciezar
lub objetos¢ mineratu na przenosniku 115 zamiast wysoko$ci mineratu na przenosniku 115. W tym
przyktadzie wykonania czujniki wysokosci zostatyby zastapione czujnikami ciezaru lub innymi czujni-
kami zdolnymi do mierzenia ciezaru i/lub objetosci.

Dodatkowo mozna sie skupi¢ na innych wtasciwosciach przenosnika zamiast profilu obciazenia.
Na przyktad w innym przyktadzie wykonania sterownik 405 monitoruje moment obrotowy silnika prze-
nosnika 120. Sterownik 405 moze mierzy¢ moment obrotowy bezposrednio za pomoca czujnika silni-
ka 447 (np. czujnika momentu obrotowego). Alternatywnie sterownik 405 moze oblicza¢ moment obro-
towy silnika przenosnika 115 na podstawie innych sygnatéw otrzymanych z czujnika silnika 447
lub dodatkowych czujnikéw. Na przyktad sterownik 405 oblicza moment obrotowy silnika przeno$ni-
ka 120 na podstawie poboru mocy przez silnik przenosnika 120, szybkosci przenosnika 115 lub obu
parametrow, ktére mozna wykrywac za pomoca czujnika silnika 447. W tym przypadku mozna zasto-
sowac czujniki do wyznaczenia poboru mocy i szybkosci silnika przenosnika 120.

W nawiazaniu do fig. 9, niezaleznie od tego, ktéra wtasciwos¢ przenosnika jest monitorowana,
sterownik 405 wyznacza pozadang zmiane wiasciwosci przenosnika (etap 455) i reguluje sterowane
komponenty 420 dla osiagniecia pozadanej zmiany wiasciwosci przenosnika (etap 460). Zmiane wia-
sciwosci przenosnika mozna wyznaczy¢ na rozmaite inne sposoby. Na przyktad pozadana zmiane
wtasciwosci przenosnika mozna wyznaczy¢ na podstawie réznicy miedzy biezaca wartoscia wtasciwo-
&ci przenosnika a wstepnie okreslong wartoscia nastawy lub zakresu. Regulacja sterowanych kompo-
nentow 420 moze by¢ realizowana przez sterownik 405 wykonujacy jedno lub wiekszg liczbe polecen
dla regulowania szybkosci przenosnika 115, szybkosci przesuwu wrebiarki 110, stanu opdznienia
przesuwu lub ich kombinacji. W niektorych przyktadach wykonania, sterownik 405 wykonuje wiele
polecen wedtug hierarchii poleceh. Hierarchia poleceh obejmuje dwa lub wieksza liczbe polecen, ktore
sa uszeregowane wzgledem siebie w kolejnosci preferencji. Gdy wydawanych jest wiele polecen we-
dtug hierarchii polecen, wowczas wydawane jest dostepne polecenie znajdujace sie na najwyzszym
miejscu w hierarchii. Tym samym, konkretne dziatanie podejmowane przy wydawaniu polecen wedtug
hierarchii polecenh zalezy od okolicznosci sytuacyjnych.

Na przyktad, w przypadku niskiego poziomu materiatu na przenosniku 115 hierarchia polecen
moze przyznac wyzszg range poleceniu zwiekszenia szybkosci przesuwu wrebiarki 110 niz polece-
niu zmniejszenia szybkosci przenosnika 115. Zgodnie z tg hierarchig polecen, sterownik 405 wy-
statby najpierw polecenie do silnika przesuwu 435 dla zmiany szybkosci przesuwu wrebiarki 110.
Sterownik 405 kontynuuje monitorowanie wtasciwosci przenosnika po wykonaniu kazdego polecenia
dla ponownego obliczenia pozadanej zmiany wtasciwosci przenosnika i ustalenia, czy pozadana
zmiana zostata osiggnieta. Jesli pozadana zmiana nie zostata osiagnieta, to sterownik 405 moze
albo wykonac¢ to samo polecenie (w tym przypadku zwiekszenia szybkosci silnika przesuwu 435),
albo przej$¢ do polecenia o nizszej randze, takiego jak zmniejszenie szybkos$ci przenosnika 115.
W niektérych hierarchiach polecen, polecenia o nizszej randze moga nie by¢ wydawane, dopoKi
pozostaja dostepne polecenia o wyzszej randze. Polecenie moze by¢ niedostepne, jesli szybkos¢
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silnika jest jJuz maksymalna lub minimalna. Na przyktad jesli silnik przesuwu 435 ma szybkos$¢ mak-
symalna, to polecenie zwiekszenia tej szybkosci przestaje by¢ dostepne dla sterownika 405 i ste-
rownik 405 przejdzie do polecenia o nizszej randze. Dane polecenie moze tez by¢ niedostepne, jedli
dana czynnos¢ juz zostata podjeta Na przyktad jesli przenosnik 115 nie jest przesuwany w Kierunku
przodka weglowego 303 przez podpory stropowe 105 (tj. opdznienie przesuwu jest wiaczone), wow-
czas sterownik 405 nie moze wydac¢ polecenia uaktywnienia opdznienia przesuwu, gdyz opoznienie
przesuwu zostato juz uaktywnione.

W niektorych przyktadach wykonania, sterownik 405 moze dziata¢ wedtug wielu hierarchii pole-
cen. Na przyktad, pierwsza hierarchia moze by¢ wykonywana w sytuacjach, gdy monitorowana wta-
$ciwoscig przenosnika jest profil obciazenia, a druga hierarchia moze by¢ wykonywana w sytuacjach,
gdy monitorowang wtasciwoscig przenosnika jest moment obrotowy silnika przenosnika 115. Podob-
nie w innych przyktadach wykonania, sterownik 405 moze dziata¢ wedtug pierwsze] hierarchii, gdy
pozadana zmiana wiasciwosci przenosnika jest wieksza od zera (tzn. jest zwiekszeniem wtasciwosci
przenosnika), i moze dziata¢ wedtug drugiej hierarchii, gdy pozadana zmiana wtasciwosci przenosnika
jest mniejsza od zera (tzn. jest zmniejszeniem wtasciwosci przenosnika). W innym przyktadzie wyko-
nania moga by¢ stosowane rézne hierarchie o réznych porach dnia lub roku. Na przykiad, cele pro-
dukcji moga wptywaé na to, ktdra hierarchia kieruje dziataniem sterownika 405.

Fig. 21 pokazuje sposéb 900 regulowania $cianowego systemu wydobywczego dla osiggniecia
pozadanej zmiany wtasciwosci przenosnika z uzyciem hierarchii polecen. Sposob 900 mozna realizowac
dla wykonania etapu 460 z fig. 9. W przyktadzie wykonania z fig. 21, sposob 900 obejmuje dwie hierar-
chie polecen 905, 910. Gdy pozadana zmiana wiasciwosci przenosnika jest mniejsza od zera, wowczas
sterownik 405 reguluje sterowane komponenty 420 wedtug pierwszej hierarchii 905. Gdy pozadana
zmiana wfasdciwosci przenosnika jest wieksza od zera, wéwczas sterownik 405 reguluje sterowane kom-
ponenty 420 wedtug drugiej hierarchii 910. Na przyktad jesli monitorowana wtasciwoscig przenosnika
jest moment obrotowy i pozgdana zmiana momentu obrotowego jest mniejsza od zera, to sterownik 405
zmniejszy moment obrotowy przez regulowanie sterowanych komponentow 420 wedtug pierwszej hie-
rarchii 905. Jesdli pozadana zmiana momentu obrotowego jest wieksza od zera, to sterownik 405 zwiek-
szy moment obrotowy przez regulowanie sterowanych komponentéw 420 wedtug drugiej hierarchii 910.
Gdy pozadana zmiana witasciwosci przenosnika jest rowna zero, to sterownik 405 nie wyda zadnego
polecenia. Zamiast tego sterownik 405 bedzie po prostu kontynuowa¢ monitorowanie wasciwosci prze-
nosnika (etapy 450 i 455). Sterownik 405 bedzie tez monitorowa¢ wtasciwos¢ przenosnika miedzy po-
szczegdlnymi wydawanymi poleceniami (etapy 450 i 455).

Wedtug przyktadu wykonania przedstawionego na fig. 21, sterownik 405 najpierw wyznacza,
czy pozadana zmiana wiasciwosci przenosnika jest rowna zero (etap 915). Jesli pozadana zmiana
wtasciwosci przenosnika jest rowna zero (etap 915), to sterownik 405 po prostu kontynuuje monito-
rowanie wtasciwosci przenosnika i wraca do etapu 450 (etap 925). Nastepnie sterownik wyznacza,
czy pozadana zmiana wiasciwosci przenosnika jest wieksza, czy mniejsza od zera (etap 920).
Gdy sterownik 405 ustali, ze pozadana zmiana wiasciwosci przenosnika jest mniejsza od zera,
to sterownik bedzie dziata¢ wedtug pierwszej hierarchii 905. Pierwsza hierarchia 905 nadaje pole-
ceniu zwiekszenia szybkosci przenos$nika 115 wyzsza range niz poleceniu regulacji stanu opdznie-
nia przesuwu i nadaje poleceniu regulacji stanu opdznienia przesuwu wyzszg range niz poleceniu
zmniejszenia szybkosci silnika przesuwu 435.

Gdy sterownik 405 ustali, ze pozadana zmiana wtasciwosci przenosnika jest mniejsza od zera
(i nie rowna zero) (etap 920), to sterownik 405 bedzie analizowa¢ szybkos¢ przenosnika 115
(etap 930). Jesli przenosnik 115 nie dziata z szybkoscia maksymailna, to sterownik 405 wydaje silni-
kowi przenosnika 120 polecenie zwiekszenia szybkosci przenosnika 115 (etap 935). Nastepnie ste-
rownik 405 wraca przez etap 925 do etapdéw 450 i 455, by zaktualizowa¢ whasciwos¢ przenosnika
i wartosci pozadanej zmiany dla ustalenia, czy pozadana zmiana wiasciwosci przenosnika zostata
osiggnieta. Jesli w chwili powrotu do sposobu 900 pozgdana zmiana wtasciwosci przenosnika jest
nadal mniejsza od zera (etapy 915 i 920), to sterownik 405 wroci do etapu 930. Jesli w etapie 930
szybkos¢ przenosnika 115 jest mniejsza od maksymalnej, to sterownik 405 ponownie zwiekszy szyb-
kos¢ przenosnika 115 (etap 935). Jesli szybkos¢ przenosnika 115 jest juz maksymalna, to polecenie
jest niedostepne i sterownik 405 przejdzie do nastepnego polecenia w hierarchii. W tym przyktadzie
wykonania, gdy szybkos¢ przenosnika 115 jest maksymalna (etap 935), to sterownik 405 ustala, czy
opodznienie przesuwu jest aktywne (etap 940). Jesli opdznienie przesuwu nie jest aktywne, to sterow-
nik 405 wy$le sygnat do silnikow 335 zmechanizowanej podpory stropowej dla uaktywnienia opoznie-
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nia przesuwu (etap 945). Sterownik 405 wroci nastepnie do etapu 450 (przez etap 925) dla uzyskania
zaktualizowanej wartosci wlasciwosci przenosnika, a potem do etapu 455 dla uzyskania zaktualizo-
wanej wartosci pozadanej zmiany, po czym powréci do sposobu 900 (przez etap 460). Jesli opdznie-
nie przesuwu jest juz aktywne, to sterownik 405 wysle do silnika przesuwu 435 polecenie zmniejsze-
nia szybkosci silnika przesuwu 435 (etap 950).

Gdy sterownik ustali, ze pozadana zmiana wiasciwosci przenosnika jest wieksza od zera
(etap 920), woéwczas uruchomi sterowane komponenty 420 scianowego systemu wydobywczego
100 wedtug drugiej hierarchii 910. Druga hierarchia 910 nadaje poleceniu regulacji stanu opdznienia
przesuwu wyzsza range niz poleceniu zwiekszenia szybkos$ci silnika przesuwu 435 i nadaje polece-
niu zwiekszenia szybkosci silnika przesuwu 435 wyzsza range niz poleceniu zmniejszenia szybkosci
przenosnika 115. Oznacza to, ze gdy sterownik 405 ustali, ze pozadana zmiana wtasciwosci prze-
nosnika jest wieksza od zera (etap 915), to przeanalizuje dziatanie zmechanizowanych podpér stro-
powych 105 dla ustalenia, czy opdznienie przesuwu jest aktywne (etap 955). Gdy opdznienie prze-
suwu bedzie aktywne, to sterownik 405 wyda polecenie sterowania przesuwnikiem 335 podpory
stropowej 105 (przez sterownik 425 podpory stropowej) dla usuniecia opdznienia przesuwu i rozpo-
czecia przesuwu przenosnika w kierunku przodka weglowego 303 w normalny sposob (etap 960).
Jesli opdznienie przesuwu jest juz nieaktywne, to polecenie jest niedostepne, wiec sterownik 405
przechodzi do polecenia o nizszej randze. Wedtug drugiej hierarchii 910, nastepnym sterowanym
komponentem do regulacji jest szybkos¢ przesuwu wrebiarki 110. Sterownik 405 analizuje stan sil-
nika przesuwu 435 (etap 965). Jesli silnik przesuwu 435 nie dziata z szybkoscia maksymalna,
to sterownik 405 wydaje silnikowi przesuwu 435 polecenie zwiekszenia szybkosci przesuwu
(etap 970). Jesli szybkos¢ przesuwu jest maksymalna, to sterownik 405 wysyta do silnika przeno-
$nika 120 polecenie zmniejszenia szybkosci przenosnika 115 (etap 975). Po wykonaniu polecenia
(np. w etapach 960, 970 lub 975) sterownik 405 wraca do etapu 450 dla uzyskania zaktualizowane;j
wartosci wtasciwos$ci przenosnika. Jesdli pozadana zmiana nie zostata osiagnieta, to w kolejnym
przej$ciu sposobu 900 sterownik 405 albo wyda to samo polecenie, jesli jest ono dostepne, albo
przejdzie do polecenia o nizszej randze.

Jak zauwazono, sposob 900 z fig. 21 moze by¢ typowy do wykonywania etapu 460 z fig. 9.
W odniesieniu do fig. 9, sterownik 405 monitoruje wtasciwos¢ przenosnika (etapy 450 i 455) miedzy
poszczegolnymi regulacjami (etap 460). Za kazdym razem, gdy wykonywany jest sposob 900, jesli
pozadana zmiana wiasciwosci przenosnika nie zostata osiagnieta (tj. pozadana zmiana nie jest réwna
zero w etapie 915), to sterownik 405 wyznacza, czy pozadana zmiana jest wieksza, czy mniejsza
od zera (etap 920), co wskazuje, ktora hierarchie nalezy zastosowac. Stosownie do tego, sterow-
nik 405 nieprzerwanie monitoruje i reguluje sterowane komponenty 420 systemu $cianowego wedtug
danej hierarchii polecen dla zoptymalizowania dziatania.

O ile fig. 21 zostata opisana w odniesieniu do momentu obrotowego przenosnika 120 jako moz-
liwej do zastosowania wtasciwosci przenosnika, to, jak zauwazono wczesniej, mozna stosowac tez
inne wlasciwosci przenosnika. Mozna do tego celu zastosowac jako wtasciwos¢ przenosnika na przy-
kiad wysokos¢ mineratu lub ciezar na przenosniku 120, to znaczy $rednia wysokosc¢ (lub ciezar) mine-
ratlu na przenosniku 120 obliczone z jednego z wygenerowanych profili obciazenia (patrz np. pro-
fil 521e z fig. 21). Sie¢ dziatan z fig. 21 jest podana jedynie przyktadowo. Fig. 21 jest przyktadem sys-
temu z dwiema hierarchiami. Jednak sterownik 405 moze obstugiwaé Scianowy system wydobyw-
czy 100 wedtug wiekszej lub mniejszej liczby hierarchii. Dodatkowo liczba i typ polecen moga by¢
rézne w réznych hierarchiach. Ponadto dla znawcy powinno by¢ oczywiste, Zze polecenia wysytane
ze sterownika 405 do sterowanego komponentu 420 mogg by¢ wysytane bezposrednio lub przez do-
datkowe sterowniki 425, 430, 440 specyficzne dla sterowanego komponentu 420.

Tak wiec wynalazek zapewnia, miedzy innymi, systemy i sposoby sterowania $cianowym syste-
mem wydobywczym 100. Rdzne cechy i zalety wynalazku przedstawiono w ponizszych zastrzezeniach.

Zastrzezenia patentowe
1. Sposob sterowania scianowym systemem wydobywczym (100) w kopalni, obejmujacym

wrebiarke $cianowa (110), przenosnik (115) i liczne zmechanizowane podpory stropo-
we (105), ktory to sposdb obejmuje:
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wytwarzanie, przez sterownik (400), profilu obciazenia przenosnika (115), przedstawiajacego
rozktad mineratu wzdtuz dtugosci przenosnika (115),

obliczanie, przez sterownik (400), pozadanej zmiany profilu obciazenia na podstawie profilu
obciazenia przenosnika (115), i
sterowanie, przez sterownik (400), scianowym systemem wydobywczym (100) dla dosto-
sowania rozktadu mineratu na przenosniku (115) na podstawie pozadanej zmiany profi-
lu obciazenia,
znamienny tym, Zze wytwarzanie profilu obciazenia obejmuije:
okreslanie wysokosci stosu mineratu na przenosniku (115), okreslanie szybkosci przeno-
$nika (115), i
wytwarzanie profilu obciazenia na podstawie obliczonej wysokosci stosu i szybkosci
przenosnika (115).

. Sposéb wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze sterowanie $cianowym systemem wydobyw-
czym dla dostosowania rozktadu mineratow na przenosniku (115) obejmuje co najmniej jedna
czynnos$¢ sposrod zmiany szybkosci przenosnika (115), zmiany szybkosci przesuwu wrebiar-
ki (110), uaktywnienia rozpoczecia opdznienia przesuwu i usuniecia opoznienia przesuwu.

. Sposob wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze okreslona wysokos¢ stosu stanowi obliczona
wysokos¢ stosu, za$ wytwarzanie profilu obciazenia obejmuje ponadto:

zmierzenie, przez elektroniczne urzadzenie czujnikowe (447,605, 610, 710, 805, 910), wy-
sokosci stosu mineratu na przenosniku (115),

porownanie obliczonej wysokosci stosu i zmierzonej wysokosci stosu dla wyznaczenia
mnoznika poprawkowego,

zastosowanie mnoznika poprawkowego do obliczonej wysokosci stosu dla wyznaczenia sko-
rygowanej wysokosci stosu, i

wytworzenie profilu obciazenia na podstawie tej skorygowane] wysokosci stosu.

. Sposob wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze okreslanie wysokosci stosu obejmuje pomiar
wysokosci stosu mineratu na przenosniku (115) w wielu punktach wzdtuz przenosnika (115).
. Sposob wedtug zastrz. 4, znamienny tym, ze pomiar wysokosci stosu w wielu punktach
wzdtuz przenosnika (115) obejmuje pomiar wysokosci stosu przez wiele elektronicznych
urzadzen pomiarowych (447, 605, 610, 710, 805, 910).

. Sposob wedtug zastrz. 5, znamienny tym, ze pomiar wysokosci stosu w wielu punktach
wzdtuz przenosnika (115) obejmuje pomiar wysokosci stosu przez elektroniczne urzadzenie
pomiarowe (805), ktore przemieszcza sie wraz z wrebiarka (110),

. Scianowy system wydobywczy (100), obejmujacy:

wrebiarke (110).

wiele zmechanizowanych podpor stropowych (105),

przenosnik (115) o rozktadzie mineratu wzdtuz dtugosci przenosnika (115), ktory to rozktad
mineratu jest reprezentowany przez profil obciazenia,

wiele silnikdw (120, 335, 435) do napedzania wrebiarki (110), przenosnika (115) i zmechani-
zowanych podpor stropowych (105), oraz

sterownik (400) skonfigurowany do sterowania wieloma silnikami (120, 335, 435), znamienny
tym, ze sterownik (400) steruje wieloma silnikami (120, 335, 435) na podstawie pozadanej
zmiany profilu obciazenia, przy czym sterownik (400) okresla pozadana zmiane profilu obcia-
zenia przez okreslenie aktualnego profilu obciazenia i okreslenie pozadanego profilu obciaze-
nia, przy czym sterownik (400) okresla aktualny profil obciazenia przez okreslenie wysokosci
stosu mineratu na przenosniku (115), okreslenie predkosci przenosnika (115), i wytworzenie
profitu obciazenia na podstawie obliczonej wysokosci stosu i szybkosci przenosnika (115).

. Scianowy system wydobywczy wedtug zastrz. 7, znamienny tym, Ze obejmuje ponadto
elektroniczne urzadzenie pomiarowe (610, 710) potaczone ze zmechanizowana podpora
stropowa (105), ktore to elektroniczne urzadzenie pomiarowe (610, 710) jest umieszczone
blizej zakonczenia chodnika przyscianowego niz zakohczenia chodnika tylnego scianowego
systemu wydobywczego (100).
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Scianowy system wydobywczy wedtug zastrz. 8, znamienny tym, Zze obejmuje ponadto
wiele elektronicznych urzadzen pomiarowych (610, 710) potaczonych z wieloma podpo-
rami stropowymi (105).

Scianowy system wydobywczy wedtug zastrz. 8, znamienny tym, ze obejmuje ponadto elek-
troniczne urzadzenie pomiarowe (805) potaczone z wrebiarka (110), ktore to elektroniczne
urzadzenie pomiarowe (805) jest umieszczone przemieszczalnie wraz z wrebiarka (110).
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