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Metoda Parametryzacji i doboru algorytmow sterowania przenosnikow
zgrzeblowych

Streszczenie

Scianowy przenoénik zgrzeblowy, jako maszyna zapewniajaca odstawe urobku z przodka
scianowego stanowi jedng ze strategicznych maszyn Scianowych systemow wydobywczych.
Duze zr6éznicowanie strugi urobku skutkuje narazeniem przenosnika na wiele niekorzystnych
zjawisk dynamicznych, ktérych efektem sg m.in.: stan luzowania lub nadmiernego napig¢cia
tancucha zgrzeblowego, czy nierownomierne obcigzenie jego napedow. W celu minimalizacji
prawdopodobienstwa wystapienia niekorzystnych stanéw pracy przenosnika, opracowano
algorytm sterowania umozliwiajacy regulacje wybranych parametréw pracy przenos$nikow.
W algorytmie tym zdefiniowano 37 standw pracy oraz okre§lono reguly regulacji w odniesieniu
do kazdego z nich. Opracowany algorytm sterowania sktada si¢ z dwoch czgéci. W pierwszej
z nich zapisano reguty majace na celu minimalizowanie prawdopodobienstwa wystgpienia
stanow luzowania lub nadmiernego napigcia tancucha oraz sytuacji, w ktorej jeden silnik,
za posrednictwem tancucha zgrzebtowego, obcigza drugi. Celem regut zapisanych w drugiej
czg¢s¢ algorytmu jest dostosowanie predkosci ruchu tancucha zgrzebtowego do biezacego
obcigzenia przeno$nika, co pozwala zmniejszy¢ cierne zuzycie jego podzespotow. W celu
identyfikacji skutkow zmiany poszczegolnych parametréw pracy, opracowano parametryczny
model obliczeniowy przeno$nika. Model ten sktada si¢ z trzech poduktadow: modelu
numerycznego, modelu silnikow elektrycznych wraz z przemiennikami czgstotliwosci oraz
modelu uktadu sterowania. Zdefiniowanie sygnatow wejsciowych i wyjsciowych, z kazdego
z modeli, oraz zastosowanie techniki symulacji rownoleglych (ang. Co-Simulations)
umozliwilo ich integracje, oraz przeprowadzenie symulacji wplywu zmiany wybranych
parametrow na zachowanie si¢ przenosnika, a takze okreslenie stanu jego pracy. Model ten
postuzyt do sprawdzenia poprawnosci dziatania opracowanego algorytmu sterowania. Ponadto,
w pracy przedstawiono sposob dostrojenia algorytmu sterowania do wybranego przeno$nika.
Proces dostrajania algorytmu uwzglednia m.in.: sposéb zabudowy przenos$nika (poziomy,
transportujacy urobek po wzniosie lub po upadzie), dlugos¢ przenosnika, wymiar fancucha
zgrzebtowego oraz liczba poziomoéw predkosci zadanych. Przedstawiony w pracy algorytm
sterowania wybranymi parametrami pracy przenosnika, oraz sposob jego dostrajania i doboru,
umozliwil opracowanie systemu sterowania, ktory jednoczesnie wptywa na: poprawe stanu
napigcia tancucha zgrzebtowego, poprawe wspolpracy silnikow napedowych oraz umozliwia

dostosowanie predkosci ruch tancucha zgrzeblowego do biezacego obcigzenia przenosnika.



