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Firma CARBOMECH zajmuje sie projektowaniem i pro-
dukcjg zestawdw transportowych dla potrzeb przemiesz-
czania maszyn i urzgdzeri mechanicznych oraz aparatury
elektrycznej, stacji transformatorowych, stanowigcych wy-
posazenie pociagow elektrycznych zasilajgcych komplek-
sy $cianowe i chodnikowe.

ilkanascie lat doswiadczen pozwolito firmie CARBO-

MECH wypracowac rozwigzania kompleksowe, obej-

mujace zardwno przemieszczanie sie po torze ko-
lejki podwieszonej aparatury stycznikowej (wytgczniki wie-
lostycznikowe), stacji transformatorowych, jak i sieci kabli
i przewodoéw oponowych przed frontem $ciany wydobyw-
czej lub za postepem wyrobiska chodnikowego.

Wyposazenie w urzgdzenia transportowe firmy CARBO-
MECH projektowane jest do konkretnego kompleksu $cia-
nowego lub chodnikowego. Wszystkie przedstawione roz-
wigzania majg dopuszczenia prezesa WUG do stosowania
w podziemnych zaktadach gorniczych.

W zaleznosci od typu zastosowanych maszyn i urzgdzen
oraz stacji kompaktowych, wytgcznikéw stycznikowych, stacji
transformatorowych, wchodzgacych w sktad pociggu apara-
turowego, dobierane sg konstrukcje nosne oraz elementy
je taczace. Uzupetnieniem pociggu jest samohamowne
urzgdzenie przesuwajace.

Uniwersalna konstrukcja poszczegdlnych elementow
zestawu aparaturowego umozliwia zatem dowolng kon-
figuracje wg indywidualnych potrzeb i wymagan uzyt-
kownika. Uktad elementéw transportowych pociggu apa-
raturowego z samohamownym urzgdzeniem przesuwa-
jacym tworzy pocigg zawieszony na szynach kolejki pod-
wieszonej. Elementy sktadowe pociggu muszg byc¢ po-
tgczone miedzy sobag drgzkami tgczgcymi (ciegtami),
z wyjatkiem woézkéw nosnych do podwieszania kabli i
przewodow.
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Typowy pocigg moze sktadac sie z nizej wymienionych elementow:
e samohamownego urzgdzenia przesuwajgcego typ 20-
-101 lub typ 11-101, dostosowanego do wielkosci pocig-
gu i rodzaju trasy,
zapory przedniej typ 20-105,
palet typ 1-489 z wytgcznikami wielostycznikowymi,
palet typ 20-316 z wytgcznikiem wielostycznikowym,
palety typ 1-488 z wytgcznikami stycznikowymi i zespo-
tami transformatorowymi,
e wozkow z wysiegnikami typ 20-364 i typ 20-160 do pod-
wieszenia stacji transformatorowych o mocy do 1000 kVA,
ramy typ 20-324 lub 20-325 do podwieszenia stacji trans-
formatorowej o mocy powyzej 1000 kVA,
szafek narzedziowych typ 20-351,
zawiesi do aparatury typ 20-300,
drgzkéw tgczacych typ 20-371,
kabiny stanowiska wizualizacji i nadzoru procesu wydo-
bywczego,
e wozkow serii 20-363,
zapory tylnej typ 20-107 na koricu zestawu,
wozkow typ 1-605 wraz z ciegnami stalowymi do pod-
wieszenia wigzki przewoddw oponowych prowadzonych
od pociggu aparaturowego do Sciany,
innych elementéw pomocniczych np.: do prowadzenia,
porzadkowania i przechowywania kabli i przewodow
oponowych, wraz z ich zapasami.
Dopuszczalng mase pociggu aparaturowego przemiesz-
Czanego za pomocg samohamownego urzgdzenia przesu-
wajgcego typ 20-101 lub 11-101 nalezy dobra¢ w zalez-
nosci od nachylenia drogi transportu.
Urzadzenia typ 20-101 oraz typ 11-101 przystosowane sg
odpowiednio do sity pociggowej 60 kN i 110 kN.
Maksymalng mase zestawu transportowego, przemiesz-
czanego samohamownym urzgdzeniem przesuwajgcym typ
20-101 lub typ 11-101, mozna obliczy¢ wg wzoru:
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Rys. 1 Przyktadowy ukfad pociggu aparaturowego zasilajgcy kompleks scianowy (bez stacji transformatorowych)
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Rys. 2 Wykres zaleznosci masy zestawu transportowego od
kgta nachylenia wyrobiska
F
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gdzie:

F — maksymalna sita ciggngco-pchajgca F=60 kN lub 110 kN,
o — maksymalne, lokalne nachylenie toru jezdnego,

w — opory ruchu; p = 0,01,

g - przyspieszenie ziemskie 9,81 m/s?.

Powyzszg zalezno$¢ oraz sposob okreslenia maksymal-
nej masy zestawu M, w zaleznosci od kata i sity F przed-
stawiono na rys. 2.

Samohamowne urzgdzenie przesuwajgce zbudowane jest
z nastepujacych podzespotéw:

e dwdch zapdr kleszczowych (poz. 1),

e sitownika przesuwu (poz. 2),

e zespolu sterujgcego — sterownik | (gérny) i Il (dolny) — (poz. 3),

e dwoch sitownikdw sterujgcych zaporami kleszczowymi
(poz. 4),

e klockéw hamulcowych (poz. 5),

e dwoéch zaworéw kraricowych petnigcych funkcje czujni-
kow otwarcia.

Zapory kleszczowe potgczone sg przegubowo z sitowni-
kiem kroczenia, na srodku ktdérego zawieszony jest zespot
sterujgcy pracg urzadzenia.

Zapora kleszczowa zbudowana jest z dwoch par krzyzo-
wo potgczonych ze sobg ramion, do ktérych mocowany jest
sitownik sterujgcy. Sterownik sterujgcy zaporg kleszczowa
umozliwia jej otwarcie lub zamkniecie.

W jednym z ramion zapory zabudowany jest zawor kran-
cowy (czujnik otwarcia zapory).

Rys. 3 Samohamowne urzgdzenie przesuwajgce typ 11-101
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Klocki hamulcowe umozliwiajg hamowanie o profil wew-
netrzny szyny. Zawor krancowy pozwala na uruchomienie
sitownika kroczenia dopiero po catkowitym otwarciu zapory
kleszczowej sitownikiem sterujgcym.

Sitownik kroczenia, dziatajgc dwustronnie, umozliwia
cykliczne przemieszczenie zapdr kleszczowych w profilu
szyny, a tym samym przemieszczenie samohamownego
urzgdzenia przesuwajgcego po torze jezdnym.

Wychylenie dzwigni na sterowniku | (gérnym) okresla
kierunek, w ktorym przemieszczane bedzie samohamowne
urzgdzenie przesuwajgce wraz z zestawem transportowym.

W sterowniku | zabudowane sg zawory ograniczajgce
cisnienie. Wartosci nastaw zawordéw zapewniajg, ze mak-
symalna sita F w zaleznosci od typu urzgdzenia nie prze-
kroczy odpowiednio 60 kN lub 110 KkN.

Ze sterownikiem | potaczony jest za pomocg ztgczek
sterownik Il (dolny), ktdry steruje przemieszczaniem sie
samohamownego urzgdzenia przesuwajgcego. Sterownik
Il wyposazony jest w uktad blokujacy, uniemozliwiajgcy
otwarcie obydwu zespotéw kleszczowych jednoczesnie
oraz rozpoczecie przemieszczania sie urzgdzenia przed
catkowitym zamknieciem zapor kleszczowych.

Catkowite zamkniecie zapér kleszczowych powoduje
odblokowanie dzwigni przesuwu sterownika, co sygnalizo-
wane jest pojawieniem sie biatego pola w wzierniku uktadu
sterujgcego. Gdy zapora kleszczowa osiggnie krarncowy
punkt otwarcia, nastepuje wysterowanie wysuwu sitownika
kroczenia. DZwignia przesuwu sterownika po wypuszcze-
niu z reki powraca samoczynnie w potozenie poczagtkowe.

Stosowany powyzej sposéb sterowania wymagat obecno-
$ci operatora w bezposrednim sgsiedztwie samohamowne-
go urzadzenia przesuwajgcego i uktadu transportowego, co
wigzato sie z pewnymi utrudnieniami — szczegdlnie wtedy,
gdy caty pocigg zawieszony byt nad trasg przenosnika
tasmowego.

Firma CARBOMECH, wychodzgac naprzeciw potrzebom
i oczekiwaniom uzytkownika, zaprojektowata nowe urzg-
dzenie do zdalnego sterowania typ CM-SUP samohamow-
nym urzgdzeniem przesuwajacym.

W sktad systemu CM-SUP wchodzi:

e zdalny sterownik przesuwnika typ ZSP-1,
e radiowy pulpit sterujacy typ CMPS-1,

e stacja tadujgca typ CMLA-1.
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Rys. 4 System zdalnego sterowania samohamownego urzg-
dzenia przesuwajgcego typ CM-SUP
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Zdalny sterownik przesuwnika typ ZSP-1 stanowi odwzo-
rowanie funkcji sterownika Il (dolnego) w kazdym z typdéw
przesuwaka i jest potgczony za pomocg ztgczek wtykowych
ze sterownikiem | (gérny). W systemie tym sterownik ZSP-
1 realizuje algorytm sterowania na podstawie analizy sygna-
tow pomiarowych i analogowych lub dwustanowych czujni-
kéw cisnienia oraz lokalnych lub bezprzewodowych sygna-
tow sterujgcych, generowanych przez operatora systemu.

Sterownik po wypracowaniu funkcji steruje cewkami roz-
dzielacza elektrohydraulicznego oraz poprzez magistrale
cyfrowej wymiany danych przekazuje informacje kontrolno-
-pomiarowe.

Sterownik ZSP-1 umozliwia lokalne sterowanie za pomocg
przyciskdw umieszczonych na przedniej czesci korpusu
obudowy lub bezprzewodowo, poprzez kanat radiowy ze-
stawiony z radiowym pulpitem sterujgcym CMPS-1. Oprécz
przyciskow sterujgcych na przedniej czesci obudowy
umieszczony jest przycisk zatrzymania awaryjnego,
10 kontrolek typu LED do identyfikacji stanéw sterownika
i realizowanego algorytmu. W dolnej czesci sterownika
zabudowano ostone z gniazdem do tadowania dla radio-
wych pulpitéw sterujgcych typ CMPS-1.

Konstrukcja anteny sterownika oraz oprogramowanie
aplikacyjne zostato wykonane w taki sposdb, by optymali-
zowac zasieg i wydajnos¢ kanatu radiowego,

Modut sterownika typ ZSP-1 zasilany moze by¢ z zasilacza
iskrobezpiecznego lub buforowego zasilacza iskrobezpiecz-
nego.

Radiowy pulpit sterujgcy CMPS-1 przeznaczony jest do
zdalnego sterowania i kontroli przesuwaka oraz wizualizacji
zwigzanego z nim procesu technologicznego. Wraz z kom-
patybilnym modutem nadawczo-odbiorczym, zamontowanym
w sterowniku ZSP-1 umieszczonym na samohamownym
urzadzeniu przesuwajgcym, tworzy dwukierunkowy kanat
radiowy pracujgcy w ogéinodostepnym pasmie (ISM 2,4 GHz).
Pulpit sterujgcy ma parametryzowane menu, po ktérym moze
poruszac¢ sie operator za pomocg klawiatury nawigacyjne;.

Stacja tadujgca typ CMLA-1 stuzy do tadowania iskrobez-
piecznych zrodet akumulatorowych wbudowanych do radio-
wych pulpitéw sterujgcych typ CMPS-1. Urzadzenie przysto-
sowane jest do pracy na powierzchni kopalni, w strefach
niezagrozonych wybuchem metanu i/lub pytu weglowego.

Zastgpienie sterownika Il (dolnego) do sterowania samo-
hamownymi urzgdzeniami przesuwajgcymi systemem stero-
wania radiowego typ CM-SUP zapewnia poprawe bezpie-
czenstwa pracy operatorow i ogranicza kontakt cztowieka z
maszyna.

Zastgpienie dzwigni sterownika Il ergonomicznymi przy-
ciskami pulpitu radiowego rowniez w znacznym stopniu
utatwia proces sterowania i poprawia komfort pracy.

Wyswietlanie parametrow pracy na wyswietlaczu pulpitu
radiowego i ptycie czotowe] sterownika udoskonala proce-
dury kontroli pracy i diagnostyki urzadzenia. ||
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