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^g* Basa Konta linkový VÉHI

B^it^aližac a ovládání. N3&0$&, p^ové 4bpravy

Zlepšení úrovně současného způsobu ovládání dálkové pásové dopra­
vy (DPD) ä povrchových dolech v S® je úkol, do jehož ř»i«í zasahuje 
celá řada dílčích rocimalizačních záměrů na úseku eleMrc^ybavcníe. Ha 
výsledcích řešení těchto úkolů bude tedy záviset i konečný efekt, v pro* 
blematice ovládání DPD. Cílem je zvýšení spolehlivosti provozu linek 
pásových doprovníků, které tvoří jednu z- nejdŮležitě^íoh dástí tech­
nologických celků, ' ' ।

Ha Me 11 dílčích problémů se podílí krmě koncepčních' pracovníků 
výzkum a vývoje (OTOB-GĚ SHD, HZ Praha# VÚŤZ Praha, VZK Wst# VÓ® 
Most a jiné) hlavně pracovníci z oddělali technického rozvoje jednot­
livých podniků či závodů (mz Ústí# Důl 5» květen Tmics> DM Mimi- 
oe, Merkur, Březno) UF a VMS v Bílině! WÍL Kouřeny, VÚM Ew&iee a 
další). Ha základě zhilmostí s provozem BPD zabývali se zainteresova­
ní pracovaíci v předcházejících lotech návrhy změn ve vybavení nebo do­
plnění pásové dopravy vhodnějšími přístroji# pohony, čidly, přsnospvou 
technikou a podobně,

V s^xČBtoé době nriěe^ .říci, M skončilo období “příprav” a nastá« 
vá čas reBlizaee navrhovaných racionalizačních zterů* V následujících 
Statích M 'věímeiaa nejdůležitějších últolů, jejichž řešení se promítá 
určitým způsobem do problemtilcy ovládání IPD*

. A tichom mohli spolehlivě ovládat WH, musíme být Nedavším infor­
mováni o stavu různých veličin na jednotlivých PD, Základní informace 
získáváme prostřednictvím různých snímačů á čidel. Hlavní důmz je kla­
den na spolehlivost snímačů, jejichž signál je zapojen přímo do ovlá­
dač ího systému, Jsou to především sBLÍmaěe náhlosti, Irteré v případě 
jejího poklesu vypínají ^tematicky příslušnou část linlcy a při tech­
nologickém spuštění WD zajišiují eldctrickou vazbu jednotlivých do- 
právníků*

■ Ve vybavení stávající 3PD převládají méně spolehlivá tachodynaraa. 
Tato jsou a budou di nadále postupně nahmzováaa bozkontaldíňimi snímči 
rychlosti# >k je ternu např* u Indukčních snímačů,
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Dosavadní prototypy zkoušené a vyrobme přímo na závodech, se plně 
osvědčily (rK&2,I»). Se snímači rychlosti po funkční stránce ^oe sou­
visí další nová zařízení jako jsou hlídače prokluzu pásů (WT), funkč­
ní ochrany (VZM), zařízení pro vzájemnou vazbu dopravníků z hlediska 
rychlosti (EZ Praha). 'Signály z těchto zařízení jsou určeny převážně 
pro signalizaci*

Dalším čidlem zapojeným v obvodu ovládání ^jsou snímače vybočená 
které při překročení havarijní polohy vypnou linku o Zkušebně za­

tím pracují dva typyi - jeden na principu mechanického působení konco­
vých vypínačů (OT) a druhý (výhodnější) na principu magnetických spí­

načů (Důl 5, květm)* ■
2 ostatních čidel, která sice přímo nezasahují do technologického 

procesu, ale umožňují sledovat stav zařízení, ■ a tm případný včasný 
zásah při nenormální šituaoi, uvádímet ultrazvukový indikátor vAhlcem 
přesypu (^X - 5. HM, magnetický indikátor funkce MER (W), 
snÍMČe teplot na poháněči stanici (7211, PíAZ), animace tl ku oleje 
v převodovkách (olejový, kapalinový) A/ •

Samostatně řešeným problémem je i napmac zařízeni pasu PD. Stá­
vající poruchová aparatuře VM 0-3 bude na nových dopravnících v Uidouc- 
nu (od r. 1977) nahrazována novým tensometrickým plně trenziatórovaným 
systémem, vyvinutým v TEA. Úpice* Iša stávajících dopravnících jsou za 
spolupráce teelniků DIE, TO a VÚHU prováděny rekonstrukce současného 
s^téiají* Dosavadní provodní zkoušky prokázaly vhodnost úprav* Zvýšila 
se stabilita regula^iiho procesu a lze ^edpoiaádat i vyšší spolehli­

vost zařízlí /W* '
X ovládání hlavních pohmů PD se v průběhu provozu ĽPD kázaly 

dosti poruchové vysokmapěiové vypínače typu VOSR s motorovým pohonem 
(EJE Bzno)< Z tohoto dwodu (a také proto, ze již nadále nebudou vyrá­
běly) 86 hledá vho^iejší ^Fp jalío náhrad* Původně zamýšlený vypínač 
M 4-6B se rovněž v toMm provozu (Důl Obránců míru) příliš neosvěd­
čil* Oproti tomu provoz vakuového spínače V^ř 7>2/0,4 vyrobeného ve 
VÚ^ v Běchovicích je bezporuchový* Konstrukční uchycení spínače při­
způsobili např* pracovníci Dolu 5* kveten v Truncích a VHr v Bílině na 
podvozek stávajícího V03Ru a použili stýkáš Jís spáhání pohonu PD. V do- 

^.vadním provozu se spínač plně osvědčil*



Wj^w^ spínače jo však nutno chránit před sfaMovýs proudem, na­
příklad pojistkami typu KJ 610/100 A a podobně /3/»

Hodně pozornosti bylo a jo věnováio problematice. resicsmllsaee po* 
honů PD různými typy rotorů® M toto téma byla zpracov&ařada studií 
a zpráv nejen teoretického saa^ěnlý ale. byla uskutečněna řada prak­
tici ch ověření různých typů ve vlastním provozu /V*

Většina PB v rámi SHR je vybavena asynchronními rotory nakrátko 
a hydraulickými spojkami* Vlastní konstrukce i ovládání sarotných ro­
torů je sice velmi jednoduché* ale Ve spojení s bydrmlickau spojkou 
tvoří tento celek z hlediska ovládání (hlavně při spouštění) dosti slo­
žitý systém* vyžadující řadu ovládacích povelů® Situace se zjednoduší 
při použití rotorů kroužkových s indukčními odporovými Či kapalinový* 
mi spouštěči®

Do racionalizačních opatření a záměrů spadá samozřejmě ještě řada 
dalších problémů, jako např® zavedení modernějších přenosových systémů 
(ADOS, PRETEX 3, systém VÚHU aj®), které budou využity i pro spolehli­
vější dálkové ovládání WD i šelého TC® '

Současný přenosový malodrátový systém svojí úrovní již nevyhovuje 
vyšším nárok&i na přenos dalších povelů, informstoí a dat.

K racionalizaci ovládání DPB také nasálou měrou přispělo z-řízmí 
tak svitých bezobslužných et&Mc® Průkojaiíky v tomuto sMru tyli pra* 
comíci PWt» V souča^íé době se tato opatření Mvádejí nebo při^paw*' 
jí i v ostatních provnžech a BPD (DKT)* HcMízacs těchto staaác je aM 
zorným přílíladom využití a aplikace nových prřků (snímačů aj.) v pw - 
vozu PB, o kterých je zmín&a v ^edchMejících statích*

Krom© uvedených opatřil tebnického charakteru lze racámaLizaci 
ovládli WB realizovat úpravami v zapojení stávajících obvodů v pod* 
statě bez nároků na použití nových nebo speci^ních prvků '

Jedním z takovýchto Mmí jě realizace tzv* překrývaného rczb&hu 
PB* při kterém se rozbíhá následující dopravník ještě před dosažaiím 
jnenovité rychlosti dopravníku spouštěného (60 %). Úspora Času u kaž* 
dého dopravníku v lince činí 10 ** 15 s® Při pruaěniém počtu pěti roz­
běhů dvanáctidopravníkovó linl^y za směnu lze například dosáhnout ú* 
spory kolem 200 provozních hodin za rok /5/*

Doposud uvád&iá racionalizační opatření i^lá všeobecný cliaralcter®
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V závěrečné stati jsou uvedeny návrhy řešící automatické. ovládání spou* 
.štičího procesu WD na VMS v Bílině tak, jak byly předloženy v návrtu 
řešení vypracovaném ve VÚHU / V* Cílem návrhů a 'úprav v ovládání FD i 
celých linek Je omezení nutnosti zasahování mipulantů nebo obsluhy 
do rozběhového procesu na nejamší míru a přispět tak ke snížení atM* 
twýeh manipulačních času a ke zvýšení spolehlivosti provozu* Přístup 
k techničkám řešení byl ovlivněn řadou podmínek a skutečností daných 
současím provozním stavem* Realizace Bavztoaných úprav masla sledo* 
vat nejen funkční cíle, ale i hledisko hospodárnosti, co nejkratšího 
realizačního času bez statečných komplikovaných montážních zásahů*

V současné době je ovládání linek DPI založeno na povelové Sin* 
nosti manipulantů, kteří provádějí nejen volbu základních programů 
(gpouštM> ®&stavwáhí>, i opravných programů doaorpání spojek sa pro* ■ 
vcm atd*), ale dávají rcvnSž povely k provádění jednotlivých fází zvo- 
Imé^ prqgramu* Sled povelů prováděných amipílanty je při spouštění 
každého dopravníku v lince s mt^ nákx*Mko a hydraulickými spojkami 
následující*

Pro !• povel je každý dopravník, vybaví vls^tním ovladačem je to 
tw, wlba záklaiMího program (nspř» spouštění). Ostatní povely (kro* < 
mé 3») provádí manipulant střídavé ďvěm tlačítky spoleBaýM pro ^eb- 
33y dopravníky v lince* Pivním tlačítkem provede 2* povel • akustická 
ei^aalizače přípravy provozu v kaMně presypú* 3* povel je to* šoU* 
hlas obsluhy uskutečněný stisknutím tlačítka v kabině přesypu* T^rw 
po tosto povelu Äe mM^pulant provádět další povely (výše Jmenovaný* 
M tlačíW) ^ tomto sledu*
4* povel * akustická signalizace sahání provozu (houlíccky podél PD>
5» * 8* povel * poslnpné spmštMí Mwních motoů s pakovanou ^so* 

vou prodlwm cca 6 s-swi spcnštěnlfii .náhledujícího wtoru
9* povel ” odbrzdení dopravníku

10* povd •* nadutí pásat '
11* poval * mčerp&í hytoulických spojek* _

Fo dosažení jmenovité rychlosti se navolmý program automaticky 
zruší a stejnýa způsobeni se sled povelů opakuje u dalšího dqpram^su*

Ja*ll PD vybaven kroužkovými motory se spouštěči# sníží se počet 
povelů na sedm (1* * 4* jako předchozí, 9* *■ odbrzdení, 6* * napnutí.
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7, * zapnutí všech motorů najedou),
X z tohoto stručného popisu je zř© jiné, Že národy na manipulanta 

jsou značné, nehledě k tom, že plní často ještě telecí informátora a 
spojovacího článku v TC,

Pracovní přetížení či momentální indispozlee vedou ke zbytečným 
ztrátovým časům v provozu RED, Potřeba ■automatického ovládání tohoto 
procesu. s moäiostí vyloučení ruční manipulace je víc než zřejmá.

Princip navrhovaného řešení spočívá v doplnění momentálního stavu 
pomocných ovládacích. obvodů časovýM relé a V připojení střídavého sig­
nálu do povelového přenosového mlodrátového systému.

Uskutečnění spouštění jednotlivých dopravníků a celé dopravní lán­
ky *ha jed^i povel" je podmíněno těmito zásadními úpravami v ovláda­
cích obvodech:
- zrušením tzv, souhlasu obsluhy a Jeho funkci nahradit časovým relé 

se zpožděným přítahem kotvy, ktorá by vymezovalo čas akustické sig­
nalizace přípravy provozu ।

-■ do obvodů ovládání hlavních pohonů zapojit Časové relé pro vymezení 
potřebného intervalu před spmštčním následujícího motoru.

Po uskutečnili všech potřebných úpirnv v pomerných ovládacích obvo­
dech (ktoré jsou zde samozřejmé uvedeny jen principiálně) bude možné 
nahrazení dosaiadiích 11 povelů, povely dvéma, přitom prvým se provede 
volba všech dopravníků v lince a druhým odstartování rozběhu celé lin- 

^» '
Realizace předpokládá kroně změn technichte rázu, také změny pro- 

voznich předpisů (odstranění souhlasu obsluhy a ochrana její bezpečno­
sti, stanovení délky výstražné signalizace) a změny tecímolcgických po­
stupů při ovládání BPb,

Jako nezbytný doplněk práce manipulanta l^z měla být rovněž insta­
lace přehledného technologickém schémtu TC e potřebnou signalizací o 
stavu provozu,

Xaverem lze říci, že téměř všecky uvedené racionalizační záměry 
jsou určeny pro řešení současného stavu RED v rámci SHR, Jejich roali— 
zace jo důležitou součástí techoickélio rozvoje ks ždého dolu o Rovněž 
aplikace uvedených racionalizacích opatření na RPD vyšších výkonových 
parametrů (TC 3, resp. TC 4) bude významným přínosem pro zvýsmí pro-
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vozni spolehlivosti dopravníků. Uvedená opatření budou i dobrou infor­
mativní základnou pro použití výpočetní techniky, pro sběr a *?jhodíK>- 
cení t(^htdofco-ekm^ údajů a dat, a pro zpětné řízení provozu 
technologických celků. '

MteM& .
/X/ Bacionálizace TO 2, TM, únor 1974
/£/ Úprava napínacího systém VMO-3, VÚH(Jf prosinec 1975
/3/ Použití vakouvých stykačů při spouštění kroupových mtorŮ, VÓHU, 

prosinec 1975
/4/ Spouštění dálkové pásové dopravy, VÚHU, ledem 1976
/5/ Automatické spouštění WD na VIS v Bílině, VÚHU, leden 1976#

Shrnutí

ä^^^ÄS <^^i..#^ tem
Článek se zabývá problematikou racionalizačních záměrů na M) po­

vrchových dolů SHR a jejich vlivu na ih*oven ovládání* Kromě všeobec­
ných návrhů řešení# použitelných na všech U^D# se zabývá také koakrét* 
ním řešením, stěžejiílio racionalizačního úkolu v ovládání DPD na V$H 
v Bílině# kterým jo zautomatizování ovládání spouštěcího procesu li­
nek 1PD.

P e s K) m e
PaííMOHajiMsauMH cmct6m ynpasjíeHMH MarncTpajibHHM KOHsekep- 
HHM TpaHCnopTQM

CTaTbH nocBemeHa npoójieMaTMKe nepcneKTMBHHX Meponpz- 
STM# no pannoHajiMsauKM paČoTH MarMCTpajibHoro KOHBeiíepHO- 
ro TpancnopTa npMMeHMTejibHO k -ycjioBMHM yrojibHHX paspesoa 
SacceMna CBB, c ocoÓhm yueTOM ycoBepmeHCTBpBaHMH CMCTeMM 
ynpaBJteHMH. Homkuo oÓbimx MeponpnnTMÄ BHeApHeM&x Ha Bcex 
MarMCTpajibHHX KOHBefôepax saTponyTb b uqcthoctm BonpocH 
aBTóMaTKaauKM pasroHS MarncTpa^bHoro KOHBeäepa ^ežcTByio- 
mero na xapbepe mm. MaxcMMa PopbKoro, r. Bnjiima, hbjihio- 
mMCCH BonpocaM npwHnnnMaxbHoro xapaxTepa b očJiacTM pa- 
UMOHa^MiaauKM padoTH m ynpaBxeHMfl 8Toro KonseMepa.


