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MODEL DYNAMICZNY PROTOTYPOWEGO KOMBAJNU WEGLOWEGO
Z PODWOJNYM NAPEDEM

Streszczenie. W pracy przedstawiono sposob modelowania ukdadu
napedowego gtowic prototypowego kombajnu KGS-300 napedzanego dwoma
sprzezonymi mechanicznie silnikami elektrycznymi. Model dynamiczny
przyjeto Jak dla uktadu elektromechanicznego przy zatozeniu Sred-
nich sztywnoSci zazebien i braku luzéw w przektadni.

1 WSTEP

Kombajn KGS-300 przeznaczony Jest do dwukierunkowego bezwnekowego
urabiania +adowania wegla w Scianowym systemie eksploatacji poktadow
0.9 - 1.6 m. Glowice kombajnu napedzane sa dwoma silnikami
asynchronicznymi dwuklatkowymi o mocy 150 kW kazdy. Waty tych silnikéw sa
ze sobg sprzezone dwoma kodami posrednimi . Moment obrotowy w ukdadzie na-
pedomym przenoszony Jest poprzez szergowe przekdtadnie zebate do dwéch

przekkadni planetarnych, na watach ktérych osaSzone sa organy urabiajace
kombajnu.

i
0 wysokosci

2 MODEL DYNAMICZNY UKLADU

Analizujac ukdad napedowy gtowic kombajnu KGS-300 Crys.1lJ przyjeto

dyskretny model fizyczny o 31. stopniach swobody Crys.2} CI3. Przyjmujac
ten model zatozono:

*brak wystepowania luzéw w przektadni,

"réwnomierne obcigzenie satelitéw w przektadni planetarnej,
"Srednie sztywnosci zazebien,

"nieodksztatcalnos¢ korpusu.

Mdel matematyczny ukdadu napedowego opracowano na podstawie modelu
Ffizycznego Crys.22):
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Schemat kinematyczny ukdadu napedowego gtowic

g- i. Kinematic scheme of heads unit drive
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Rys.2. Model dynamiczny uk#adu napisowego gtowic
Fig. 2. Dynamic model of heads unit, drive
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gdzie; Halt - elektrOmechaniczny moment i-tego silnika napedowego,

AF  — moment oporu skrawania i—tej glowicy.
opi

i =1,2

j=1 dla i =2

jJ =2 dla i =1

Moment silnika elektrycznego uwzgledniajacy elektromechaniczne sprzeze-
nie silnika i ukfadu napedowego wyznaczono z dynamicznych réwnan ruchu
asynchronicznego silnika dwuklatkowegoEl 3.Sity oporuskrawania wyzna-
czono na podstawie badan doswi adczalnych €2J3rzyjmujac Ja jakozmienng
losowa 0 rozktadzie normalnym.
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3. PODSUMOWANIE

Przyjety model dynamiczny uk#adu napedowego gtowic kombajnu KGS-300
pozwolit+ na identyfikacje Jego wkasnosci dynamicznych. Stanowia one
wytyczne do badan wibr©akustycznych. Jak réwniez do weryfikacji wytrzyma-
tosciowej gtowic kombajnowych.

Wyniki obliczen dynamicznych zostang wykorzystane w procesie projekto-
wo-konstrukcyjnym innych i modernizowanych prototypéw kombajnéw weglowych
napedzanych dwoma silnikami elektrycznymi.
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PeoDue
B pa<soTe npencTasjieHo weTon woneanpoBaHnst CKCTeim np»BOsa i-o0jiobok

nepBoo6paoKoro KOMéaHHa KTC-300 BenoMoro sBUMa uexammecKO 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

Summar.y

In the paper the way of modelling of unit drive of cutter loader heads
of prototype cutter loader KGS-300 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.



