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Streszczenie. W pracy przedstawiono algorytm wyznaczania sił dy
namicznych w parach kinematycznych układu napędowego głowicy kombaj
nu węglowego. W algorytmie uwzględniono sprzężenie zwrotne układu 
elektrycznego i mechanicznego oraz nieliniowości w parach kinematy
cznych.

WSTĘP

Dotychczasowe doświadczenia w zakresie eksploatacji górniczych kombaj
nów węglowych wskazują na stosunkowo dużą liczbę ich awarii Cl 3. Dotyczy 
to w szczególności układów napędowych głowic ramieniowych. Analiza 
przyczyn uszkodzeń poszczególnych elementów głowicy kombajnowej wskazuje.

najczęstszą przyczyną awarii Jest nadmierne przeciążenie tych elemen
tów. Siły dynamiczne powstające w stanach nieustalonych niekiedy wielokro
tnie przekraczją obciążenia nominalne C23. Powstała więc konieczność 
szczegółowej analizy dynamicznej układu napędowego, uwzględniającej zarów
no sprzężenie elektromechaniczne, Jak również nieliniowości układu.

2. Algorytmy obliczeń numerycznych

W celu identyfikacji własności dynamicznych układów mechanicznych 
przygotowano pakiet programów komputerowych dla komputerów klasy IBM PC, 
usożliwiających wyznaczenie częstości drgań własnych (CZDWL) i oddziaływań 
dynamicznych w parach kinematycznych (KGS).

Program CZDWL służy do wyznaczania częstości drgań własnych układów 
'^chanicznych. W czasie wykonywania programu wywoływane są następujące 
P°dprogramy: MACWEJ, ROBMAC. MNOMAC, WYZN. JACOBI.
dogram napisany został w konwencji konwersacyjnejj umożliwiającej wybór
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sposobu wprowadzania danych craz wybór budowy strukturalnej modelu fizy
cznego układu rzeczywistego, dla którego maja byó wyznaczone częstości 
drgań własnych. Można również wj- owadzać macierz symetryczną o dowolnym 
wymiarze i rzeczywistych elementach w celu wyznaczenia jej wartości 
własnych i wektorów własnych. Schemat blokowy programu przedstawiono na 
rysunku 1 .

Rys.l. Schemat blokowy programu CZDWL 
Fig.1. Programme CZDWL błock diagram

CZDWL - program główny,
MACWEJ- przygotowuje macierz wejściowa do podprogramu JACOBI.
ROBAMC- tworzy macierz sztywności i bezwładności, wywoływany w MACWEJ, 
JACOBI- podprogram przekształca rzeczywistą macierz symetryczną na ma

cierz diagonalną z wartościami własnymi na przekątnej, zaś równolegle 
przekształcaną macierz jednostkową na macierz wektorów własnych.

Program KGS służy do wyznaczania przebiegów czasowych oddziaływań dyna
micznych w parach kinematycznych układów napędowych. W trakcie wykonywania 
programu KGS wywoływane są następujące podprogramy: PSE, PSZS, DTMOP, SZS, 
RKG, RSE, STN, WRS, WOM oraz czytane następujące zbiory, z danymi: KDL,
WARO i DMOP. Schemat blokowy programu KGS przedstawiono na rysunku 2.
KGS - program główny.
PSE - podprogram do obliczania parametrów modelu dynamicznego silnika 

elektrycznego C3),
PSZS — podprogram oblicza współczynniki sztywności jednoparowych zazębień, 
DTMOP- podprogram symuluje zmienne obciążenie organu urabiającego,
SZS ~ podprogram określa zmiany wartości współczynników sztywności,
RKG - podprogram całkuje układ równań różniczkowych metodą Rungego-Kutty 

IV ,* rzędu,
PSR - podprogram oblicza prawe strony różniczkowych równań ruchu.



Komputerowy system analizy. 163

Rys.2. Schemat blokowy programu KGS 
Fig. 2. Programme KGS block diagram

PSE — p o d p r o g r a m  o b l i c z a  p r a w e  s t r o n y  r ó ż n i c z k o w y c h  r ó w n a ń  s i l n i k a ,

STN -  p o d p r o g r a m  s y m u l u j e  w y s t ę p o w a n i e  l u z ó w  w p a r a c h  k i n e m a t y c z n y c h ,

VRS -  p o d p r o g r a m  o b l i c z a  r z e c z y w i s t e  w a r t o ś c i  o d d z i a ł y w a ń  d y n a m i c z n y c h ,

»CU -  p o d p r o g r a m  r e j e s t r u j e  w y n i k i  o b l i c z e ń ,

KOL -  p o d s t a w o w y  z b i ó r  d a n y c h ,

*AE0 -  z b i ó r  z  d a n y m i  n a d a j ą c y  w a r t o ś c i  p o c z ą t k o w e ,

-  z b i ó r  z  d a n y m i ,  z a w i e r a  w a r t o ś c i  c h w i l o w e  m o me n t u  o p o r u  s k r a w a n i a .

P r z e d s t a w i o n y  s y s t e m  k o m p u t e r o w e j  a n a l i z y  u k ł a d u  n a p ę d o w e g o  g ł o w i c y  

kombaJnu w ę g l o w e g o  p o z w a l a  n a  s z y b k i e  i  d o k ł a d n e  o k r e ś l e n i e  w ł a s n o ś c i  

dynamicznych u k ł a d u .  W y n i k i  b a d a ń  d o ś w i a d c z a l n y c h  p r o w a d z o n y c h  w w a r u n 

kach e k s p l o a t a c y j n y c h  p o t w i e r d z a j ą  s ł u s z n o ś ć  p r z y j ę t y c h  p o d c z a s  t w o r z e -
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nia systemu założeń upraszczających i wskazują na celowość Jego stosowania 
w procesie projektowo-konstrukcyjnym maszyn górniczych.
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KOMIIblOTEPHAS CHCTEMA AHAJIH3H IIPUBM/IA TOJIOBKH yTOJIbHOrO K0M5APLHA 

P e  o  ® u e

B p a ó o T e  n p e n c T a e j ie H o  a jiro p H T M  o n p e n e j i e H H H  jutHaMHHecKHX c h j i  b  KMHeMa- 

TMMecKMX n a p a x  c M creM u  npMBOjxa t o j i o b k h  y ro ji ł> H o ro  KOMÓaKHa. YnTeHO Toxe 
o ó p a T H y »  cB H 3b  ojieKTpMM ecKOB pi w exaH M H ecK on cn cT ew M , a  T o x e  HejiMHewHOCTH 

b  KMHewaTM'iecKHX n a p a x .

COMPUTER SYSTEM OF ANALYSIS OF CUTTER LOADER HEAD UNIT DRIVE 

S u m m a t  y

In the paper algorithm of the dynamic forces assignment in the unit 
drive kinematic pairs of cutter loader has been presented. In the algo
rithm the feedback between electric and mechanic systems and nonlinearity 
in the kinematic pairs have been taken into account.


