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WYZNACZENIE PRZEMIESZCZEN PUNKTOW MOCOWANIA SEGMENTOW
ZEBATKI BEZCIEGNOWEGO MECHANIZMU POSUWU KOMBAJNU SCIANOWEGO
SYSTEMU POLTRAK

Streszozenie. Charakterystyka bezcieghowego mechanizmu posuwu
systemu POLTRAK. Zaleznosci matematyczne umozliwiajace wyznaczenie
przemieszczen punktéw mocowania segmentéw zebatki w przypadku wkle-
stego i wypukdego udtozenia rynien przenos$nika zgrzebtowego w pta-
szczyznie poziomej i pionowej. Uwagi koricowe.

1 Wstep

W obecnie stosowanych rozwigzaniach bezoiegnowycb napedéw kombajnéw
Soianowyoh przenosnik zgrzebtowy oprécz funkoji Srodka transportu i trasy
jezdnej uzyskuje nowag role elementu, na ktéry przenoszone sa sktadowe si-
4y uciggu. Jest to efektem powigzan segmentédw zebatki z przenosnikiem.
Przemieszczanie maszyny urabiajgcej w wyrobisku Scianowym odbywa sie cze-
sto po obréoonyoh wzgledem siebie rynnach przenosnika zgrzebtowego. Koto
zebate napedzalJgoe maszyne urabiajaca musi mie¢ zapewnione state, gwaran-
tujace prawidtowg wspotpraoe potozenie wzgledem zebatki.

W przypadku kiedy zebatka zajmuje state potozenie wzgledem przenosnika
staje sie konieczne umieszczenie koda napedowego w plozie kombajnu $Sciano,
wego jako Jedynym punkoie posiadajacym staly kontakt z rynnami. Postepowa-
nie takie nie zawsze Jest mozliwe.

W przypadku kiedy oiggnik znajduje sie w pewnej odlegtosci od plozy
kombajnu konieczne staje sie mooowanie segmentédw zebatki do przenos$nika
za pomocag elementéw zapewnialdgcyoh iob swobodne przemieszczanie oraz sto-
sowanie prowadnikéw wymuszaldgoyoh takie potozenie segmentéw zebatki, przy
ktérym wystepuje bezzaktboeniowe wspotdziatanie koda napedowego ze sworz-
niami. W czasie przejazdu kombajnu Soianowego przez obrécone wzgledem sie-
bie rynny przenosnika nastepuje przemieszczanie punktéw mocowania segmen-
tow zebatki wzgledem osi mooowania segmentu o wartos¢ zaleznag od kata
wzglednego obrotu rynien i potozenia kombajnu.
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Te druga grupe rozwigzah reprezentuje system POLTRAK bezoiegnowego na-
pedu kombajnéw Scianowych. V rozwigzaniu tym segmenty zebatki mogag by¢
zwigzane z przenos$nikiem zgrzebdowym za pomooag przegubowo mooowanyoh
dzwigni. Segmenty zebatki potgozone sa miedzy soba dgoznikami zabezpie-
czajacymi przed nadmiernym powiekszeniem odlegtosci miedzy sworzniami.
Prawidtowe potozenie segmentu wzgledem koka napedowego zapewnia prowadnik.

Analize przemieszozen punktéw mooowania segmentéw zebatki przeprowadzo-
no przy zatozeniu, Ze prowadnik Jest ciasny (nie wystepuja luzy w prowad-
niku) oraz Ze punkt mooowania M znajduje sie w potowie diugosoi segmen-
tu, dla nastepujaoyob przypadkéw [i] :

- wypukte utoZenie rynienwpdaszczyzniepionowej,
- wkleste utoZenie rynienwplaszczyzniepionowej,
- wypukte utoZenie rynienwptaszczyzniepoziomej,
- wkleste utoZenie rynienwptaszczyzniepoziomej -

Dla kazdego z powyzszych przypadkéw uwzgledniono dwa ukdady rynien prze-
nosnikéw zgrzebtowyoh:

- ukdad, w ktérym dwie kolejne rynny sa obréoone wzgledem siebie,
- ukdad, w ktérym trzy kolejne rynny sa obréoone wzgledem siebie.

2. Prostoliniowe utoZenie rynien Scianowego przenosnika zgrzebtowego.
Ustalenie uktadu wspétrzednyoh oraz oznaczen

V badaniach analitycznych wptywu podstawowych parametréw ciagnika, koka
napedowego, zebatki oraz przenosnika zgrzebtowego na wartosé¢ przemleszozen
punktéw mooowania segmentéw zebatki korzystano z ukdadu wspoétrzednyoh zwig-
zanego z rynng przenosnika (rys. 1). Z rynnami przenosnika powigzane sa
segmenty zebatki o ddugosoi 1”7 =za posredniotwem przegubowo mocowanyoh
dzwigni. Ukosne potozenie dzwigni w odniesieniu do podtoza trasy jezdnej
kombajnu Scianowego pozwala na bezposrednie przeniesienie na nie sktadowej
sidy uoiggu, " w znacznym stopniu odoigza elementy 4gozgoe rynny lub za-
stawki Scianowego przenosnika zgrzebdtowego [2Z] - Poszczegdlne elementy ze-
batki sa potgaozone w sposéb obrotowy i przesuwny za pomoog 4goznikéw o
dfugosoi Ig.

Scianowy kombajn weglowy przemieszoza sie po trasie jezdnej na ptozaob
0 rozstawie B XjP. Koto napedowe umieszozone Jest w odlegtosci T . B od
jednej z, ptéz. Wspétdziatanie kota z zebatka zapewnia prowadnik o diugosoi
A wymuszajacy prawidtowe ustawienie poszczeg6lnyob segmentéw. Pozostate
oznaozenia przyjete do dalszych rozwazan to:

1 - ddugos¢ rynny przenosnika,

J>1 - odlegto$¢ punktu mooowania M segmentu zebatki od poozatku rynny,
e -wysoko$¢ rynny przenos$nika,

t - odlegtos¢ punktu mooowania M segmentu zebatki od rynny.
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P - szerokos$¢ rynny przenosnika,

b — nominalna odlegtos¢ punktu mooowania M segmentu zebatki
od podtoza,

X - wspotrzedna przestrzenna okreslajgoa potozenie mooowania

segmentu zebatki wzgledem ptozy kombajnu,
- kat naobylenia kombajnu wzgledem rynny przenosnika w pta-
szczyznie pionowej przy wypukdym uloZeniu rynien,
Ev - kat nachylenia kombajnu wzgledem rynny przenosnika w pta-
szczy Znie pionowej przy wklestym utoZeniu rynien,
- kat naohylenia kombajnu wzgledem ~ynny”~przenosnlka w pta-
szczyznie poziomej przy wypukdym udoZeniu rynien,
n - kat naohylenia kombajnu wzgledem rynny przenos$nika w pia-
szozyznie poziomej przy wklestym ufoZeniu rynien,

6ty.edy,efjj - katy rozwaroia rynien przenosnika przy loh wypukdym udoZe-
niu w ptaszozyzZznie pionowej,

Jv.a2H  ~ rozwaroia rynien przenosnika przy lob wklestym utoZe-
niu w ptaszozyzZznie pionowej,
*HFIHZ2H 7 rozwaroia rynien przenosnika przy ioh wypukdym utoZe-

niu w ptaszozyznie poziomej,
kdty rozwaroia rynien przenos$nika przy loh wklestym utoZe-
niu w plaszozyznie poziomej,

Vyfyry »y™  ~ Przemieszozenia punktdéw mooowania segmentéw zebatki w pla-
szozyznie pionowej przy wypukdym udoZeniu rynien przenosni-
ka,

y Vo, y2H - przemieszczenia punktéw mooowania segmentéw zebatki w pla-
ﬁiﬁgyinie pionowej przy wklestym udoZeniu rynien przenos-

ZH.z joyZ"g - przemieszczenia punktéw mooowania segmentéw zebatki w pla-
szozyznie poziomej przy wypukdym udoZeniu rynien przenos-
nika,

**H,01H" *2H ~ przemieszozenia punktéw mooowania segmentow zebatki w pia-
szozyznie poziomej przy wklestym udoZeniu rynien przenos-
nika.

3. Wypuk#e utozenie rynien Soianowego przenosnika zgrzegtobego w plaszczyz-
nie pionowej

W przypadku wypuktego utozenia dwéob kolejnyob rynien przenosnika (ry-
sunek 2) punkt mooowania segmentu zebatki przemleazoza sie z potozenia
nominalnego M do M" o wielkos¢ y”~ na skutek dziatania prowadnika.
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V oparciu o analize wspétdziatania kombajnu z zebatkg przegunowo moco-
wang wyznaozono przemieszczenie punktu mooowania.

yv = x . tg v,
gdy k .B -0,5( +1"1)<x<kB=* 0,5(1 ¢ 1,)A @)
A -etgy -J..I<x<B-etg %/M—x_l

przy ozym
o

e tg 5- ¢ jJui ¢ X n
dv - aro oin(----—---—- g-—————- sin av) @)

W przypadku wypukdtego utoZenia trzeob kolejnyoh rynien przenosnika zgrze-
btowego (rys. 3) nastepuje przemieszczenie punktéw mocowania segmentow
zebatki M1 o wielkos¢ y”~v i Mg o wielkos¢ y~v. Przemieszczenia te
wyraZono zaleznosciami:

»lv = 1 * tBEv

gdy k .B-0,5(a +1,)< X< k.B +0,5(1 +1,)A (3)

A-Jt.l< x<B-1-X.l

n (x +A..1) sinPv ~ n
y2v = 00S”V - ¢-p-—— + (lra).l.*«yT - «1v}
gy Kk .B-1-0,5(¢11)<x<kB-1 +0,5( + )

A -5l1l< xSB-1- 1i..!

przy ozym

n n * ea. )-I»«IT ¢« 2 v) ¢ 1 »l» N
=<Ky + <2V M »rc mF» ———— e — g-———————— 15



inni

1

Dolipsk

Marian

ey 1usouaziad

-uswbas eruemodou mopjund

0O21U9Z0Zsal wezad z  zeaw

uatuwAla  yoAulogoy yosziy

fomouord oa1uzAzozsepd m

niuazogn wApindAm Azid mn

Regdz  mojuswbas  a1usZojod



Wyznaczenie przemies*ozen punktéw mocowania. . 165

. Wkleste utozenie rynien Scianowego przenosnika zgrzebdowego
w ptaazozysnle pionowej

V przypadku wklestego udoZenia dwéob kolejnyob rynien przenosnika
(rys. h) punkt mooowania segmentu zebatki na skutek dziatania prowadnika
przemieszoza sie z potozenia nominalnego M do M*™ o wielkos¢ V. Prze-
mieszczenie to wyraZono zaleznoscia:

W= gV

gdy k .B-0,5(a+1,)<x< k.B +0,5(a + 1,)A ®)
A-91l1l1< x< B - 911

przy ozya
=&\ - aro ain(®*1B1 x sioetv) (7)

Dla wklestego utoZenia trzeob kolejnych rynien przenosnika (rys. 5) naste-
puje przemieszczenie punktéw mooowania segmentéw zebatki z potoZenia M1
do M, i M2 do M*: Wielkosci przemleszozen opisano zalezZnosolami:

>, cl = Pv
gdy k.B- 0,5(* +1,)< x < k.B ¢ 0,5(A ¢ 1,IA. ®)
B-1 -jU J
n (x ¢ M)sin™. w n
y2v = TIc 5 7* -Sil -
coa(tv "
gdy k .B-1-0,5(a+1j)<x <k.B-14e0,5(a ¢1,)A ®

A-SIl < x<B -1 -3.1

przy ezym

(& +SU) siniec,v ¢0CV) ¢ 1 sin ey,
“iw +*z* ~arc ,ia (103
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5. Wypukte utozenie rynien przenosnika zgrzebtowego w plaszozyznie pozio-

mo.l

Dla wypukdtego utozenia dwéob kolejnych rynien przenosnika (rys. 6) na-
stepuje przemieszczenie punktu mooowanla segmentu zebatki z potozenia no-

minalnego M do M** o wielkos¢ opisang nastepujaca zaleznoscia
*H e Xk g KX &I
gdy k .B-0,5(5 ¢1,)< X< k.B+0,5@( ¢ 1,)A (1)
A

A-Fte~r-a.l<x<B-Ftg

prsy osyn
«t
f tg -£

rh roCh “ aro *in~ — Stleey

(ia)
Przy wypukdym udozeniu trzecb kolejnych rynien przenosnika (rys. 7) punk-

ty mooowanla segmentéw zebatki Mj 1 M2 przemieszozalg sie odpowiednio
do punktéw i MW o wielkosci okreslone zaleznosciami:

z,H=* . tg”™H
gdy k.B- 0,5(A ¢1,)< x< k.B ¢0,5(a ¢ 1,)A )
n

A -Ftg”n"2 -XI <X<B-1-FQ tg*lH + tg ~82) -31

o
0 (X +S.1er tg -g5)sinEB r J73j N
*2H 008(~™ 1 ¢gH)y———- * ¢ * tg -2 tg("H-*1H)
gdy k .B-1-0f(A & 1,)<X<k.B-1+0,5(A¢l1jA (H)
A A
A -F g _ 11 <x<B-1-F + tg ~|S) -X1
przy ozys
(X Xl « F tg i) stn(S1H & ¢2H)
*=oeiH + *2H - = —Tmmommomomoooo S ittt *
[1 « F(tg sin

s
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6. Wkleste utozenie rynien przenosnika zgrzebtowego
w plaszczyznie poziome.!

W wyniku wklestego udoZenia dwéch kolejnyoh rynien przenosnika i
oddziatywania prowadnika na segmenty nastepuje przemieszczenie punktu

mooowania zebatki z podtozenia nominalnego M do h" (rys. 8). Wielkos¢
tego przemieazozenia wyrazono zaleznoscia:

w y
H" X* S
gdy k . B - 0,5(A + )< X < k.B + 0,5 ¢ 1i)A e)
A -X.1 <x<B-st
przy czym
= - aro ain( ™1B¥- X slnet®) «@an
Przy wklesdtym utozeniu trzeoh kolejnyoh rynien przenosnika (rys. 9) punkty

mooowania przemieszozalda sie z potozen i Mg do i MgVv. Wielkosci
tych przemieszozen opisano zaleznosoiami:

H =X - W
gdy k.B- 0,5(A +1,)<X<k .B+0,5A + 1A (18)

A - a..l<x<B-1--*,1

X +&,1)sing” AT
Z2H = ooslI”™ - eth) * (I-fc).1.tgMftH -oelH)

gdy k .B-1-0,5(A+11)«x<kB-1 +0,5(a +1,)A (19
A -a,.l<x<B-1->_1
przy czym
(X +M).In("H e<n)) ¢ 1 (ao0)

="iH + *2H * arO 8In
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7. Uwagi toiioo»e

V literaturze przedmiotu nie podejmowano dotyobczas préb prowadzenia
badann teoretyoznyoh bezoiegnowego mechanizmu posuwu kombajnéw éoianowyob
systemu POLTRAK. Brak Jest Jaklohkolwiek zaleznos$ci matematyoznyob umo-
Zliwiajgoyoh wyznaczanie przemieszczen punktow mooowania segmentow zebat-
ki niezbednyob w procesie projektowania.

Podane zaleznosci matematyczne pozwalaja na obliozenie wartosoi prze-
mieszczen punktéw mocowania segmentéw zebatki przy wklesdym i wypukdym
utoZeniu dwéob lub trzeoh kolejnyob rynien przenos$nika w ptaazozyzZnie po-
ziomej 1 pionowej dla dowolnego potozenia koka napedowego wzgledem punktéw
podparola kombajnu, niezaleznie od usytuowania osi obrotu kota napedowego
1 liozby két, dla przegubowego sposobu mooowania segmentu zebatki .

Podane wzory matematyozne stanowia podstawe do prowadzenia dalazyob
prao badawozyoh o obarakterze teoretyoznym dotyozgaoyob bezoiegnowyob me-
obanlzméw posuwu kombajnéw 6oianowyoh w klasie zjawisk kinematyoznyoh.
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OnPEHEJLEHHE nCTraiHiiRHHH KPEHHEHMH CETMEHTOB SyMAIKH
E£31br0B0Oro MEXAHH3IU HOMHH JLABOBOrO KOMEAHHA
CMCTEMU nOIJIbTPAK

Passze

fana xapaxiepHCTHxa 6e3iaroBoro uesaanaza noAa<iH cacrezu II0JIbTPAK, a Tas-
ze aHajiHTHkecKze aaBHCHzociH, no3BoxaogHe Ha onpeAeseBHe nepezeqeHztt rozes
KpenjieKKH cerzeHios ayO”aiKH b cjtyaae BorHyioro h BtmyK.noro yaozeHH} jiot-
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DETERMINATION OF THE DISPLACEMENTS OF THE SEGMENT FIXING POINTS
OF THE TOOTHED BAR IN A TIE-LESS FEED MECHANISM

Summary

A obarakteristic of a tie-less feed meohanism of the Poltrak system.
Mathematical dependences permitting the determination of the displacements
of segment fixing points of a toothed bar in the case of ooncave and oon-
vex arrangement of sorapes conveyor troughs in horizontal and vertical
plane. Final remarks.



