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MODEL DYNAMICZNY PROTOTYPOWEGO KOMBAJNU WĘGLOWEGO 
Z PODWÓJNYM NAPĘDEM

Streszczenie. W pracy przedstawiono sposób modelowania układu 
napędowego głowic prototypowego kombajnu KGS-300 napędzanego dwoma 
sprzężonymi mechanicznie silnikami elektrycznymi. Model dynamiczny 
przyjęto Jak dla układu elektromechanicznego przy założeniu Śred­
nich sztywnoSci zazębień i braku luzów w przekładni.

1. WSTĘP

Kombajn KGS-300 przeznaczony Jest do dwukierunkowego bezwnękowego 
urabiania i ładowania węgla w ścianowym systemie eksploatacji pokładów 
o wysokości 0.9 - 1.6 m. Głowice kombajnu napędzane są dwoma silnikami 
asynchronicznymi dwuklatkowymi o mocy 150 kW każdy. Wały tych silników są 
ze sobą sprzężone dwoma kołami pośredni mi . Moment obrotowy w układzie na­
pędowym przenoszony Jest poprzez szergowe przekładnie zębate do dwóch 
przekładni planetarnych, na wałach których osaSzone są organy urabiające 
kombajnu.

2. MODEL DYNAMICZNY UKŁADU

Analizując układ napędowy głowic kombajnu KGS-300 Crys. 1J przyjęto 
dyskretny model fizyczny o 31. stopniach swobody Crys.2} Cl 3. Przyjmując 
ten model założono:
* brak występowania luzów .w przekładni,
"równomierne obciążenie satelitów w przekładni planetarnej,
" średnie sztywności zazębień,
" nieodkształcalność korpusu.
Model matematyczny układu napędowego opracowano na podstawie modelu 
fizycznego Crys.22):
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Schemat kinematyczny układu napędowego głowic
g. i. Kinematic scheme of heads unit drive
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Rys.2. Model dynamiczny układu napisowego głowic 
Fig. 2. Dynamic model of heads unit, drive
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gdzie; H - elektr©mechaniczny moment i-tego silnika napędowego,alt
Af — moment oporu skrawania i—tej głowicy.

opi

i = 1 , 2

j = l  dl a i = 2
j = 2 dl a i = 1

Moment silnika elektrycznego uwzględniający elektromechaniczne sprzęże­
nie silnika i układu napędowego wyznaczono z dynamicznych równań ruchu 
asynchronicznego silnika dwuklatkowego El 3. Siły oporu skrawania wyzna­
czono na podstawie badań doświ adczalnych ■ C 2J3 przyjmując Ja jako zmienną
losową o rozkładzie normalnym.
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3. PODSUMOWANIE

Przyjęty model dynamiczny układu napędowego głowic kombajnu KGS-300 
pozwolił na identyfikację Jego własności dynamicznych. Stanowią one 
wytyczne do badań wibr©akustycznych. Jak również do weryfikacji wytrzyma­
łościowej głowic kombajnowych.

Wyniki obliczeń dynamicznych zostaną wykorzystane w procesie projekto­
wo-konstrukcyjnym innych i modernizowanych prototypów kombajnów węglowych 
napędzanych dwoma silnikami elektrycznymi.
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P e o D u e
B pa<5oTe npencTasjieHo weTon woneanpoBaHnst CKCTeim np»BOsa i-ojiobok 

nepBooópaoKoro KOMóaHHa KTC-300 BenoMoro sBUMa u e x a m m e c K O  csnoaHtiwu 
ojieKTpoaBorarejinwM. ibmauHMecKafi wonejn» npHHsrra KaK juih ajieirrpoMexaHHMe- 
ckoh cKCTeMu npK oanaHHOH cpejuten xecTxocT« saueiuieKHH u np« oTcyTCBHM 
oaoopos b nepenaHH.

DYNAMIC MODEL OF PROTOTYPE CUTTER LOADER WITH DOUBLE DRIVE 

S u m m a r y

In the paper the way of modelling of unit drive of cutter loader heads 
of prototype cutter loader KGS-30O driven by two electric ganging engines 
has been presented. It has been assumed that dynamic model equals the 
model of electromechanical system assuming mean mashing stiffness and 
lack of backlash in the gear.


