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Woéz wiertniczy

1
Przedmiotem wynalazku jest samojezdny woz
wiertniczy przeznaczony do wiercenia otworéw
strzalowych w wyrobiskach gorniczych w podzie-
miach kopaln, do prac powierzchniowych w ka-

mieniolomach oraz do drazenia tuneli i innych -

wyrobisk goérniczych. Urzgdzenie umozliwia prowa-
dzenie wiercen z jednego ustawienia w zakresie
pelnego kata brylowego w skatach dowolnej twar-
dosci, sposobem udarowym, udarowo-obrotowym
i obrotowym. Sterowanie manipulatoréw, napedza-
nych hydraulicznie i osadzonych na samojezdnym
podwoziu odbywa sie centralnie z pulpitu sterow-
niczego.

Znane sg wozy wiertnicze wyposazone w hydra-
ulicznie sterowane manipulatory osadzone na ru-
chomym podwoziu. W znanych rozwigzaniach po-
suw roboczy wiertarki osadzonej na prowadnicy
jest uzyskiwany za pomoca silownikéw hydraulicz-
nych lub pneumatycznych lub silnikiem obrotowym
napedzajgcym, przy pomocy uzebionego kota, lan-
cuch przytwierdzony do wiertarki. Celem umozli-
wienia wykonania otworu w kazdym punkcie w za-
" kresie pelnego kata brylowego ruchy manipulato-
réow (wysiegnika i prowadnicy) posiadaja wiele
stopni swobody.

Dla umozliwienia wiercenia otworéw w odleg-
tosci kilku centymetréw od skrajnego obrysu wy-
robiska, prowadnice lub wysiegniki majg ruch ob-
rotowy pozwalajgcy na ustawienie wiertarki nad
prowadnicg (wiercenia przystropowe) lub pod pro-
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wadnica (wiercenia przyspggowe). Silnik wraz
z przekladnia jest umieszczony na dragu tlokowym
wysiegnika lub w miejscu zamocowania tego wy-
siggnika do podwozia i wtedy obrét nadawany
jest calemu manipulatorowi. Ruchy skretne wy-
siggnika i prowadnicy w plaszczyZnie poziomej sg
uzyskiwane przy pomocy silownik6w hydraulicz-
nych lub pneumatycznych.

Wada znanych rozwigzan jest stosowanie silowni-
koéw do uzyskania posuwu roboczego wiertarki co
ogranicza uzyskanie odpowiedniej dlugo$ci tego
posuwu, podczas gdy w praktyce sa wymagane
coraz wigksze glebokosSci wiercenia. Uzyskiwanie
posuwu roboczego przy pomocy ukitadu silnik ob-
rotowy — lancuch bez konca, w obwdd k‘férego
jest wpieta wiertarka, wymaga czestej wymiany
lub skrecania lancucha, ktéry pod wplywem sit

. rozciggajacych ulega wydiuzeniu.

W znanych- rozwigzaniach zakonczenie jednego
cyklu wiertniczego czyli zaglebienie sie w otworze
narzedzia skrawajgcego na calg diugo$é suwu ro-
boczego, kiedy powinno nastapi¢ wycofanie narze-
dzia, wymaga uwaznej obserwacji przez obstugujg-
cego i przesterowania rozdzielacza ruchu powrot-
nego, co w ciemnych i zapylonych wyrobiskach jest
utrudnione i powoduje zbyteczng strate czasu.

Dalszg wada znanych rozwigzan jest umieszcze-
nie silnika, nadajgcego obr6t prowadnicy, na kon-
cu wysiegnika w miejscu jego polgczenia z pro=
wadnicg co prowadzi do znacznego rozbudowania
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tego wezla konstrukcyjnego przenoszacego duz@
momenty zginajace i skrecajgce i
utrudnia uzyskanie obrotu prowadnicy wokét
punktu podparcia. Umieszcézenie silnika obrotu
u podstawy wysiegnika, na skutek duzych bez-
wladno$ci ciezkich manipulator6w, wymaga zby-
- tecznego zwiekszenia jego mocy.

Ruch skretny prowadnicy w plaszczyZnie pozio-
mej, uzyskiwany przy pomocy silownika hydrau-
licznego lub pneumatycznego, nie gwarantuje uzys-
kania skretu w zakresie pelnego kata plaskiego,
co stanowi dalszg wade znanych rozwigzan.

Brak w istniejacych rozwigzaniach mozliwoSci
~regulacji sity docisku narzedzia skrawajgcego do
zwiercanej skaly, parametru dobieranego w zalez-
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no$ci od rodzaju skaly, stanowi dalsza wade zna-.

nych rozwigzan.

Celem wynalazku jest rozwigzanie konstrukceyj-
ne wozu wiertniczego, ktérego manipulatory csa-
dzone na samojezdnjlm podwoziu posiadajg wyma-
gané stopnie swobody ruchu, pozwalajg na obwier-
cenie wyrobiska gorniczego z jednego ustawienia,
umozliwiajg swobodny dojazd i wycofywanie wozu
oraz zdecydowanie poprawiajg wzrost wydajnosci
i komfort pracy.

Cel ten osiagnieto przez zastosowanie do napedu
posuwu wiertarki ukladu silownik-lancuch, umoz-
liwiajgcego uzyskanie odpowiednio dlugiego suwu
roboc¢zego wiertarki, zastosowanie specjalnej kon-
strukeji przelgcznika posuwu pozwalajgcego na
samoczynne wycofywanie sie narzedzia skrawaja-
cego po wywierceniu otworu, wykonanie wysigegni-
ka jako dwuczeSciowego, przy czym obro6t nada-
wany jest tylko goérnej ézeéci. Skret prowadnicy
w plaszczyznie poziomej jest uzyskiwany przy po-
mocy silnika obrotowego gwarantujacego pelny kat
skretu oraz zastosowanie w ukladzie silownikéw
docisku zaworu redukcyjnego, pozwalajgcego na
uzyskanie dowolnej sily docisku narzedzia skra-
wajgcego do zwiercanej skaly,’ a tym samym umoz-
liwiajgcego wlasciwy dobdr parametrow wiercenia.

Urzadzenie wedlug wynalazku jest transporto-
wane na stanowisko pracy, jak réwniez wycofy-
wane po zakonczeniu wiercen, przy pomocy wias-
nego napedu jazdy zaopatrzonego w silnik spali-
nowy. Wszystkie ruchy manipulatoré6w Kkonieczne
do ustawienia wiertarek w dowolnym miejscu ob-
wiercanego wyrobiska uzyskuje sie na drodze hy-
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draulicznej z pulpitu sterowniczego, co zdecydo-_

wanie poprawia warunki bezpieczenstwa i higieny
‘pracy, umozliwia kilkakrotne zwiekszenie wydaj-
no$ci pracy przy jednoczesnym zmniejszeniu ilo$ci
obstugi. Woéz wiertniczy w przykladowym rozwig-
zaniu dwumanipulatorowy pozwala na wykony-
wanie wiercen wiertarkami udarowymi, udarowo-
obrotowymi i obrotowymi w skatach dowolnej
twardoSci przy jednoosobowej obsludze.

Samojezdny woéz wiertniczy w przykladowym
rozwigzaniu dwumanipulaterowy pokazany jest na
rysunku, ktérego fig. 1 przedstawia widok ogélny
wozu, fig. 2 mechanizm samoczynnego wycofywania
narzedzia skrawajacego z otworu, fig. 3 naped po-
suwu roboczego wiertarki, fig. 4 mechanizm obro-
tu wysiegnika i skretu prowadnicy, fig. 5 przed-
stawia uklad elementéw hydraulicznych regulacji
sily docisku.
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Do napedu jazdy stuzy znany ciggnik 1 wypo-
sazony w silnik 2. Do ciggnika jest przylaczone
kolowe podwozie 3 wozu wiertniczego, na ktérym
Jjest osadzony pulpit 4 sterowniczy, silnik 5 nape-
dzajacy pompy, zasilajgce uklad hydrauliczny wo-
zu, umieszczone wewngtrz obudowy 6. Manipula-.
tor, zloioriy z prowadnicy 7 z mechanizmem obro-
tu 8 i wysiegnika, ztoZonego z podstawy 9 do kto6-
rej jest przymocowane poSrednio za pomocg kor-
pusu 10 mechanizmu obrotu, ramie 11 w ksztalcie
rury, jest przymocowany przegubowo do sworznia
12 osadzonego obrotowo w ramie podwozia 3.

Przytwierdzony do podwozia silownik 13, polg-
czony mimoosiowo i przegubowo ze sworzniem 12,
umozliwia skret manipulator6éw w plaszezyznie
prostopadte]j do rysunku. Silownik 14, zamocowa-
ny przegubowo jednym koficem do sworznia 12,
drugim do podstawy 9 manipulatora stuizy do
ustawienia manipulatora pod dowolnym }_{atem
w plaszczyznie rysunku. Wewnatrz ramienia 11
jest umieszczony przesuwnie wysiegnik 15 wyko-
nany rowniez w ksztalcie rury polgczonej gbébrnym
koicem do mechanizmu 8 obrotu prowadnicy
i umozliwiajgcy skrocenie lub wydiuzenie mani-
pulatora. Do wysiegnika 15 jest przytwierdzony
silownik 16, ktéorego wysuwny element potgczony
przegubowo z konstrukcjg wsporcza prowadnicy 7
umozliwia skrecenie jej pod katem w plaszczyz-
nie rysunku. Wewnatrz prowadnicy 7, wykonanej
w ksztalcie przestrzennej ramy, sa umieszczone:
mechanizm posuwu zlozony z silownika 17, ko6t
lancuchowych 18 i lancuch6w 19, 20 oraz mecha-
nizm samoczynnej zmiany kierunku posuwu z uwi-
docznionym korpusem 21 i zderzakiem 22.

Do suportu 23 zaopatrzonego w zabierak 24 i po-
laczonego przesuwnie z prowadnicg 7 jest przy-
mocowana wiertarka 25, w ktorej jest osadzone
gbérnicze. wiertlo 26. Mechanizm samoczynnej zmia-
ny kierunku posuwu jest zlozony z korpusu 21,
w ktérym sg umieszczone suwaki 27 i 28 oraz sty-
kajacy sie z suwakiem 27 i wystajacy na zewnatrz
korpusu zderzak 22, Czynnik pod ci$nieniem do-
prowadzony otworem 29 przedostaje sie kanalem
30, wykonanym na zewnetrznej powierzchni suwa-
ka 27, do otworu 31 i przewodem 32 pod tlok si-
townika 17.

Jednocze$nie przewodem 33, otworem 34, kana-
tem 35 wykonanym w suwaku 28 i otworem 36
nastepuje wyplyw czynnika z przestrzeni nadtlo-
kowej sitownika. Zabierak 24 przymocowany do
suportu 23, w koncowej = fazie ruchu roboczego
wiertarki 25 naciska na zderzak 22 powodujac
przesunigcie sie suwakoéw 27 i 28 o skok ,,I.”. Czyn-
nik pod ciSnieniem przedostaje sie teraz otwo-
rem 29, kanalem 30, otworem 34 i przewodem 33
do przestrzeni podtlokowej, powodujgc zmiane
kierunku posuwu. Wyplyw czynnika z przestrzeni
nadtlokowej nastepuje przewodem 32, otworem 31,
kanatem 37 wykonanym w zderzaku 22, otworem
38 wykonanym w suwaku 27, ktéry jest wewnatrz
wydrazony, kanalami 39 i 35 wykonanymi w su-
waku 28, do sptywowego otworu 36.

Mechanizm posuwu jest zlozony z silownika 17,
z przytwierdzonego do draga tlokowego wozka 40,
w ktéorym sa zamocowane lancuchowe Kkola 18.
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dwoéch kierunkowych lancuchowych kot 41 i 42
oraz dwoch tancuchéw 43 i 44, z ktérych kazdy
zamocowany jest jednym koncem do suportu 23,
drugim koncem przy pomocy sprezyn 45 i 46 lub
innych elementéw podatnych do prowadnicy 7.
Przesuniecie draga tlokowego silownika 17 wraz
z przytwierdzonym wozkiem ‘40 o dowolng war-
tos¢ powoduje dwukrotnie wiekszg warto§é przesu-
niecia sie suportu 23, co umozliwia uzyskanie dtu-
giego suwu roboczego wiertarki. Przedstawiony na
fig. 4 mechanizm obrotu wysiegnika 15 jest zlozony
z korpusu 10, wewnatrz ktérego znajduje sie na-
pedzana silnikiem 47 przekladnia 48 $§limakowa,
napedzajgca wspélnym walkiem 49 zebatg prze-
kladnie obiegowg. Centralne zebate kolo 50, osa-
dzone na waltku 49, przekazuje obroty na sateli-
towe kota 51 zebate, ktére przy pomocy sworzni
52 napedzajg tarcze 53, ulozyskowang w pierScie-
niowym lozysku £4 przymdcowanym do obudo-
wy 10. ' )

Do obrotowe]j tarczy 53 jest przytwierdzona czo-
lowo wewnetrzna rura 55 przekazujaca obroty
wysiegnikowi 15 za pomocg wpustu 56. Wewnatrz
wysiegnika 15 zamocowany jednym koncem do te-
go wysiegnika, a drugim koncem do rury 53, jest
umieszczony sitownik 57, umozliwiajacy wysuwa-
nie i cofanie wysiegnika 15 wzgledem rury 56
i zewnetrznej obudowy 11, a tym samym wydluza-
nie lub skracanie manipulatora. Wysiegnik 15 jest
polgczony przegubowo z korpusem 8 mechanizmu
obrotu prowadnicy 7. Mechanizm obrotu prowad-
nicy 7, ktérego korpusu 8 pokazany na rysunku
_fig. 1, jest zlozony z takich samych elementéw
jak mechanizm obrotu wysiegnika 15 i shuzy do
skretu prowadnicy 7 o kat 360° w plaszczyznie
prostopadlej do rysunku.

Hydrauliczna pompa 58, umieszczona wewnatrz
obudowy 6 i napedzana silnikiem 5 tloczy czynnik
pod ci$nieniem poprzez filtr 60, przewod 61, roz-
dzielacz 62, przewdd 63, lgczgcy rozdzielacz z kor-
pusem - 21 mechanizmu zmiany kierunku posuwu
i przewodem 32 do przestrzeni podtlokowej silow-
nika 17.

Wyplyw czynnika z przestrzeni nadttokowej si-
townika nastepuje przewodami 33 i 64 i przez roz-
dzielacz 62 do zlewowej cze$ci przewodu 61, lgczg-
cej rozdzielacz ze zbiornikiem 67. Do przewodu 63,
taczgcego rozdzielacz 62 z korpusem 21 mechaniz-
mu zmiany kierunku posuwu jest podlaczony bocz-
nikowo, za pomocg przewodu 65, redukcyjny za-
wor 66, umozliwiajgcy dowolny dobo6r wielkoSci
sily docisku wywieranego na narzedzie skrawajace.
Sita docisku bedaca funkcjg ciS§nienia wywieranego
na powierzchnie tloka jest dobierana w zalezno$ci
od rodzaju zwiercane]j skaly.

Ustawienie zaworu 66 na dowolne ci$nienie, niz-
sze od ci$nienia panujgcego w obwodzie gléwnym,
pozwala na uzyskanie z goéry okreslonej statej sity
docisku. W przypadku wzrostu oporéw skrawania
na skutek twardszych przerostéw i wtracen Wyste-
pujacych w skalach, kiedy nastepuje zmniejszenie
predkoSci posuwu, przy stalej wydajno$ci pompy
ciSnienie w silowniku 17 nie wzrasta do wartoéci
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ciSnienia ‘panujgcego w obwodzie giléwnym lecz
utrzymuje sie na warto§ci nastawionej zaworem
66. Nastepuje wzrost predkoSci przeptywu czynni-
ka przez ten zawoér do zbiornika 67 i tym samym
wiercenie odbywa sie ze stalym dociskiem i zmien-
ng predkoScia posuwu zalezng od zmieniajgcych
si¢ przejSciowo oporéw skrawania. Zawor 59 prze-
lewowy utrzymuje wysoko§é ci§nienia roboczego
w przewodzie 61, stanowigcym gléwny obwoéd za-
silajgcy.

Zastrzezenia patentowe

1. Woéz wiertniczy do wiercenia otworéw strza-

‘'lowych w skalach, majacy silnik spalinowy do na-

pedu jazdy i osadzone na podwoziu manipulatory
sterowane hydraulicznie, znamienny tym, Ze ma
zabudowany w dowolnym miejscu na prowadnicy
samoczynnie dzialajacy mechanizm zmiany kierun-
ku posuwu i zmiany diugo$ci suwu roboczego zlo-
zony z korpusu (21), wewngtrz ktoérego sg umiesz-
czone suwaki (27) i (28), umozliwiajgce za pomoca
kanalow (30) i (35) i otworéw (38, 39) oraz wyko-
nanych w korpusie (21) otworéw (29, 31, 34, 35)
doprowadzenie czynnika pod ‘ci$nieniem do prawej
lub lewej komory sitownika (17), przy czym suwaki
(27, 28) sg napedzane zderzakiem (22), na ktéry
naciska zabierak (24), przytwierdzony do suportu
(23), na ktorym jest osadzona wiertarka.

2. Woz wiertniczy wedlug zastrz. 1 majgcy ma-
nipulatory zlozone 2z prowadnicy i wysiegriika,
znamienny tym, ze naped posuwu roboczego i po-
wrotnego zlozony jest z silownika (17) z przy-
twierdzonym do drgga tlokowego wodzkiem (40)
wewnatrz ktérego sg zabudowane obrotowo lan-
cuchowe kola (18), z dwoéch lancuchow (43, 44),
z ktorych kazdy jest zamocowany jednym koncem
do suportu (23), drugim koncem przy pomocy ele-
mentéw sprezystych, na przyklad sprezyn (45, 46),
do prowadnicy, przy czym wszystkie elementy po-
suwu sg umieszezone wewngtrz prowadnicy (7).

3. Woéz wiertniczy wedtug zastrz. 2, znamienny
tym, ze kazdy z manipulatorow ma zabudowane
dwa mechanizmy obrotu, z ktérych jeden tgczy, za
posrednictwem korpusd (8), wysieghik (15) z pro-
wadnicg (7), umozliwiajac skret tej prowadnicy
o pelny kat plaski, drugi, przytwierdzony korpu-
sem (10) do. podstawy (9), przekazuje ruch obro-
towy wysiegnikowi (15) za posrednictwem we-

" wnetrznej rury (55) polgczonej czolowo z obrotowsa

tarczg (53) -i wpustu (56), umozliwiajac ustawienie
wiertarki (25) nad lub pod prowadnicg (7).

4, Wbz wiertniczy wedlug zastrz. 2 majgcy co
najmniej dwa manipulatory sterowane hydraulicz- .
nie, znamienny tym, ze ma uklad posuwu zlozony
z hydraulicznej pompy (58) zasilajgcej poprzez za-,
wor (£9) przelewowy, filtr (60), wielopotozeniowy
rozdzielacz (62), silownik (17) posuwu, w ktérego
obwod zasilania, do.przewodu (63), podigczony jest
redukcyjny zawér (66),” umozliwiajacy dowolne do-
branie wielkosci sity docisku narzedzia urabiajg-
cego do zwiercanej skaty.
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