C.10. Kysuunxun

Narodowy Uniwersytet Mineralno-Surowcowy ,, Gornyj”

Hayuonanvnwiti munepanbro-coipbesoti ynugepcumem «l opHuliiy

Okreslanie parametrow geometrycznych do obliczen
sily i mocy giéwnych napedow koparki odkrywkowej

OnpepeneHue reomeTpuyecKuUx napamMeTposB
ANs pacyeTa YCUITIUK U MOLLHOCTEN OCHOBHbIX

NPUBOAOB KapbepHOro 3KCKaBaTopa

Przedstawiono i uzasadniono analityczne zaleznosci, wigzgce parametry geome-
tryczne niezbedne do obliczen sily i mocy gltownych napedow koparki odkrywkowej z
parametrami konstrukcyjnymi maszyny i parametrami przodka — wysokosciq przod-
ka (usypu) i wysokoscig wytadunku. Wykorzystanie tych zaleznosci znacznie utatwia
i przyspiesza obliczenia eksploatacyjne, poniewaz wyklucza obecnos¢ elementow
rozwigzania graficznego.

IIpusedensvt u 0bocHo8anbl aHATUMUYECKUE 3ABUCUMOCTU, CEA3BIBAIOWUE 2e0MeN-
puueckue napamempsl, HeoOX00UMble 015 pacHema YCunuil U MouHoCmell OCHOBHbIX
npUB0O08 KAPLEPHO2O IKCKABAMOPA ¢ KOHCIPYKMUBHbIMU NAPAMEMPAaMU MAUUHBL
u napamempamu 3a60s — 8blcomoti 3a005 (paseana) u vlcomoti paszepy3xu. Mcnono-
308aHUe dMUX 3ABUCUMOCTIEN 3HAYUMENbHO 00Necuaem U yCKopsem dKCNayamayu-
OHHble pacuemvl, MAK KAK UCKTIOYAem Haaudue >1eMeHmos epaguueckoeo peuie-

HUAL.

1. WPROWADZENIE

1. BBEOEHUE

Aby obliczy¢ site i moc glownych napedow kopar-
ki odkrywkowej oraz okresli¢ mase przeciwwagi
nalezy zna¢ szereg parametrow geometrycznych,
okreslajacych potozenie osprzetu roboczego maszyny
przy kopaniu oraz w czasie powrotu na zatadunek i
do przodka [2].

Takimi parametrami geometrycznymi sa: katy na-
chylenia liny wyciagowej iramienia; odlegtosci od
punktéw przytozenia dziatajacych na osprzet roboczy
sit do osi watu tlocznego; odlegtosci od srodkow mas
mechanizméw i konstrukcji do osi obrotu platformy
obrotowej.

Tradycyjnie wielkosci te okreslane sg graficznie z
wykorzystaniem schematu osprzetu roboczego ko-
parki w przodku i skalowane. W danej pracy zapro-
ponowano metodyke obliczen analitycznych parame-

Jnst pacuera yCHUIMM M MOIIHOCTEM OCHOBHBIX
NPUBOJIOB KapbepHOIO 3KCKABATOPa, a TAKXKE OIpe-
JIENICHAST MacChl MPOTHBOBECA HEOOXOIMMO 3HATH P
TEOMETPHICCKUX TTapaMeTPOB, OMIPEACIAIONIHNX TO-
JIoxeHue pabodero 00OpYNOBaHHS MAIIUHBI IIPU
KOIIaHUM, a TaK)Ke B IEPHOIBI IIOBOPOTOB HA pas-
TPy3Ky U B 3a00ii [2].

Takumu TFCOMETPUICCKUMH TIapaMeTpaMu SBJISAIOT-
Csl: YIVIBl HAKJIOHA TOJbEMHOr0 KaHAaTa M PYKOSTH;
PacCTOSHUS OT TOUCK MPUIIOKCHUS NEUCTBYIONINX Ha
pabouee 00OpyIOBaHHE CHJI JIO OCH HAIOPHOTO Baia,
pacCTOSHUSI OT LEHTPOB MacC MEXaHU3MOB H KOH-
CTPYKIMI 10 OCH BPAIICHUS TOBOPOTHOM IIAT(GOPMBI.

TpaAUIIMOHHO 3TH BEIUYUHBI OMPEACIIIOT Ipadu-
YEeCKH, UCIONB3YSl CXEMBI pabodero o0opya0BaHMUS
Jonatel B 3a00€, BBITIOJHEHHBIE C COOJIOJICHUEM
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trow geometrycznych, pozwalajaca catkowicie wy-
kluczy¢ elementy graficznego rozwigzania w obli-
czeniach eksploatacyjnych mechanicznych koparek
odkrywkowych [1, 3].

2. OPIS PARAMETROW
GEOMETRYCZNYCH

MmacmTaba. B naHHol paboTe npennoxeHa METOIUKA
AQHAJIMTUYECKOI0 pacueTa NeOMETPUUYECKUX HapaMeT-
POB, MO3BOJIAIONIAs [TOJIHOCTBIO HCKIIOYUTDH JJIEMEH-
Thl TpadUIeckoro pemeHus B 3KCILTyaTAl[HOHHBIX
pacueTax KapbepHbIX MeXaHU4ecKux jomnat [1, 3].

2. ONMMCAHUE TEOMETPUYECKUX
NMAPAMETPOB

Aby wykaza¢ zalezno$ci okreslajace poszukiwane
parametry geometryczne przyjeto dwie hipotezy.

1. W chwili rozpoczgcia kopania rami¢ pionowe,
zgby czerpaka znajduja si¢ na poziomie pozycji
koparki.

2. Trajektoria kopania — tuk okregu, czyli wielko$¢
zaglebienia si¢ czerpaka — nie ma zauwazalnego
wplywu na wysieg ramienia.

Dla dowolnej pozycji czerpaka w stosunku do
przodka przy urabianiu skaly dtugos¢ przedniej (wy-
sunigtej z tozyska siodlowego) czesci ramienia be-
dzie obliczana ze wzoru:

LLr.przed. = HW + ch. +1, (1)

gdzie
H,, — wysokos$¢ watu tlocznego, m,
L, — dlugosc¢ czerpaka, m,
t —wielko$¢ zaglebienia czerpaka (grubo$¢ widrow
urobku).
Odpowiednio tylna, niewsunigta do tozyska sio-
dlowego czg$¢ ramienia bedzie nastepujaca:

L 1.=Lr_Hw+ch_t’ (2)

T.ty

Wielkos¢ zaglebienia t czerpaka wptywa na wysieg
ramienia nieznacznie, dlatego w ramach przyjetej
hipotezy o tym, ze trajektorig $cinania jest tuk okre-
gu, wielkos¢ t jest pomijana. Uwzgledniajac powyz-
sze otrzymuje si¢:

L H

r.przed. — dw _Lk’ (3)

Loy=L-H,+L,. 4)

oyl =

Analizujac konstrukcje koparek produkeji ,,1Z-
KARTEX”, mozna przyja¢, ze tozysko siodlowe
znajduje si¢ w odleglosci 0,4 Lw od stopy wysiggni-
ka (Lw — dlugo$¢ wysiegnika). Wowczas wysokos¢
watu tlocznego moze by¢ obliczona ze wzoru:

st BbIBOJa 3aBUCHUMOCTEM, OIpPENENSIONUX HC-
KOMBIE TE€OMETPUYECKHE MapaMeTphl, MPUHSATHI IBa
JIOTTYIIICHHUSI.

1. B mMoMeHT Hauana KOMaHUS PYKOSATh BEPTHKAIb-
Ha, 3yObsl KOBIIA HAXOJSITCS HA YPOBHE CTOSHKHU
SKCKaBaTopa.

2. TpaexTopusi KOmaHUs TpeEACTaBiIseT COOOW Iyry
OKPYKHOCTH, T.€. BEJIMYMHA 3ariayOJIeHUs] KOBIIA
HE OKa3bIBaCT 3aMETHOTO BIUSHUS HA BBUICT py-
KOSITH.

Jist 1100010 IOJIOKEHMSI KOBILIA OTHOCHTEILHO 3a-
00s TIpU YepmaHWM TMOPOABl JJIMHA TepeaHeil (BbI-
JIBUHYTOW M3 CEJIJIOBOT'O TOJIIMITHUKA) YaCTU PYKOSs-
TH Oy/IeT ONPEENATHCS U3 BBIPAKEHHS:

L H, +L +t (1)

p.uep —
rae
H, — BbICOTa HAMIOPHOTO BaJIa, M,
L, — nivHA KOBIIIA, M,
t — BeJIMYWHA 3ariyOJIeHUS KOBIIA (TOJIIMHA
CTPYXKKH).

COOTBETCTBEHHO 3aJHsIsl, HE BJBHUHYTas B CENJIO-

BO MMOJIIUITHUK YaCTh PYKOSITH OyIeT:
L =L,-H,+L.—t 2)

p.3an

BennunHa 3arnyOneHus t KOBLIA HA BBUIET PYKOSTU
BJIMSCT HE3HAUUTEIBHO, I0O3TOMY B PAMKaX MPUHSTO-
ro JIONMYLIEHUS O TOM, YTO TPAEKTOPUSl PE3aHUs €CTh
JIyra OKpPY>KHOCTH, BeNMUMHOIl ¢ mpeneOperaeM. C
YY€TOM BBIIIEU3JIOKCHHOTO IMOJYYUM:

Lp.nep = HB _LK (3)
L =L,-H,+L, 4)

p.3an

AHamu3upyst KOHCTPYKIIUNA KapbepHBIX YKCKABATO-
poB mpousBojictBa «U3-KAPTOKCy», MoxHO mpu-
HSITh, YTO CEJJIOBOM MOAIIUITHUK HAXOJUTCS Ha pac-
crostauu 0,4L, OT TATHI cTpebl (L, — IJIMHA CTPEJIbI).
Torma BpICOTa HAIIOPHOTO Bajla MOYKET OBITh OIpe/e-
JIeHA U3 BBIPAKCHUSI:
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H, =hy, +0,4L, sina,, %)

gdzie
hew — Wysokos¢ stopy wysiegnika, m,
4 — kat nachylenia wysiggnika, stopnie.

Stosujac wyrazenie (5) oraz po podaniu zgodnie ze
znanym wzorem empirycznym [2] dlugos$ci czerpaka
poprzez jego pojemnos¢ E, otrzymuje sie:

Ly et = oy +0.4L, sine, —0.928/E,  (6)

T.przed.
Loy =L —hy, —04L, sina, +0924VE . (7)

Rozpatrzmy dowolng pozycje ramienia przy ura-
bianiu (rys. 1).

Na rys. 1 punkt O odpowiada osi watu ttocznego,
punkt D — pozycji zeboéw czerpaka. Przy tym
OD = L ped + Le,, FD = Hy, — H, gdzie H — wyso-
kos¢ przodka. Z trojkata OFD wylicza si¢ yr — kat
nachylenia ramienia do poziomu podczas urabiania.

H,=h,+04L sinc, 5)
rae
hnc — BBICOTA IIATHI CTPEJIBI, M,
Ol — YTOJI HaKJIOHa CTPEIbl, pajl.
Hcnonw3yst Beipaxkerne (5), a Takke BBIPA3UB IO
W3BECTHOW sMmupudeckoi Gopmyie [2] HHY KOB-
111a Yyepe3 ero BMECTUMOCTD £, TIOTyUHM:

Ly nep = oo +0,4L,sine, —0,924YE,  (6)
L L, —h,—0AL sina, +0.924YE  (7)

p.3a1n = P

PaccMoTpuM TmpOM3BOJIBHOE TMOJIOKEHUE PYKOSITH
npu gepnanuu (puc. 1).

Ha puc. 1 Touka O cOOTBETCTBYET OCH HAIOPHOTO
Baja, Touka [ — TIOJOKEHHIO 3yObeB KoBma. [lpu
3ToM OD=L, eptLc, FD=H,-H, tne H — BBICOTa 3a-
60s. M3 tpeyrompurnka OFD onpenesuM Ype — Yroi
HAKJIOHA PYKOSATH K TOPU30HTAIM [TPH KONAHUH.

YPOBEHb HAaIlOPHOIO BaJia

YPOBEHb CTOSIHKH JKCKaBaTopa

Rys. 1. Schemat obliczania kqta nachylenia ramienia do poziomu
Puc. 1 Cxema k onpedenenuio yeia HAkKIOHA PYKOIMU K 20PU30HMAIU

. FD H,-H H,-H H
siny,=—— = = =1-—,

OD Lr.przed + ch HW Hw

. H
siny,=l-——————, 8
4 hy, +0,4L,, sinc,, ®
. H

7, = arcsin(l -———). 9)

hg, +0,4sin ¢,
Okreslimy Pl — kat nachylenia liny wyciagowej
podczas urabiania. W tym celu rozpatrzymy trojkat
OKM (rys. 2).

sinyp, = = B =1-—,
OD Lp'I1ep +L, H, H,
Sinfp =l ()
hye +0,4L sinor,
. H
Vpx = aresin(l - ——). )

h. +0,4sin ¢,
Ormpenenum [, — yron HaKJIOHa MOABEMHOTO KaHa-

Ta TpU KomaHuu. [ 3TOro paccMOTPUM TPEYTrOJib-
Huk OKM (puc. 2).

YPOBCHb I'OJIOBHBIX 0JIOKOB

YPOBCHL HAIIOPHOI'O BaJjia

Rys. 2. Schemat obliczania kqta nachylenia lin wyciggowych do poziomu
Puc. 2 Cxema x onpedenenuio yena HaKioHa NOObEMHBIX KAHAMOB K 20PU3OHMATIU
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Na rys. 2 punkt O odpowiada osi watu tlocznego,
punkt K — blokowi czolowemu, punkt M — punkt

mocowania liny wyciggowej do dzwigni czerpaka.
OM=L, ,q=H,~L-

T.przed

Z kolei, katy trojkata OKM mogg by¢ wyliczone z
kata nachylenia wysiggnika, kata nachylenia ramienia
1 kata nachylenia lin wyciggowych

ZKOM =y, +a,

ZKMO = -V,

LOKM =71 —(LKMO—-ZKOM) =7 —(y, + 0y + B —V,)
ZOKM =7 —-a,, - f,.

Stosujac wzor na tangens mozna zapisac:

(HW - ch)Sin(yr + aw)
0,6L, + R, —(H, —L.,)cos(y, +c,)

tg(”_aw _ﬂl):

Po wyrazeniu kata nachylenia lin wyciggowych do
poziomu przez odwrotng funkcje trygonometryczng
otrzymuje si¢:

(H,, — L.,)sin(y, + o)
0,6L, +R, —(H,, —L,)cos(y, + )
(10)

Pomijajgc grubos¢ wiorow urobku i stosujac weze-
$niej otrzymane wyrazenia, okre§limy odlegtosci od
punktow przylozenia odpowiednio stycznej sktado-
wej sily oporu skaty, sity wyciggania, sity cigzko$ci
czerpaka z urobkiem, sity cigzko$ci ramienia do osi
watu tlocznego w czasie urabiania.

B =n—-a, —arctg

Hez = Lr.przed + ch =y = hst + 0’4Lw sin Ay s (1 1)

Pz = Leprzed = by +0,4L, sinar,, —0,924VE, (12)

= Ly pryeq T 05Le, = hy +0AL, siner,, —0,462YE, (13)

Bz
Far = Ly prgea = 0.5L, = hy +0,4L, sina,, —0,924E —0,5L,,.

(14)

T.prze

W analogiczny sposob otrzymano wyrazenia do ob-
liczania katow nachylenia liny wyciggowej i ramienia
do poziomu, odlegtosci od punktow przytozenia dzia-
tajacych na osprzet roboczy sit do osi walu ttocznego
w czasie obrotdw na roztadunek i do przodka, ktore
sa niezbedne do obliczen napedéw wyciggania i na-
poru oraz wyrazenia do obliczania odlegltosci od
srodkow mas mechanizmoéow 1 konstrukcji do osi
obrotu platformy obrotowej, ktére sa niezbedne do
obliczenia napedu obrotu [1]. Opuszczajac posrednie
obliczenia matematyczne, przedstawimy tylko rezul-
tat koncowy.

Ha puc. 2 Touka O cOOTBETCTBYET OCH HAIlOPHOIO
Bana, Touka K — roloBHOMY OJI0Ky, Touka M — To4ka
KpEIUIeHUs. IOABEMHOIO KaHaTa K KOPOMBICILY KOB-
mia.

OM=L,,,=H,-L.

B cBoo ouepenp, yrisl Tpeyroiasauka OKM mMoryT
OBITH OIpEJIENIEHBl YePEe3 Yrol HAKIOHA CTPEIb, YTOll
HAKJIOHA PYKOSATH M YIOJI HAKJIOHA MOJbEMHBIX KaHa-
TOB.

ZKOM =y, +a,,

ZKMO = B =V »
ZOKM =7 —(LKMO - ZKOM) = 1 = (Ve + e + B = V)
ZOKM =r—o,—fy .

Hcnonesyst hopMyiTy TaHT€HCOB, MOXKEM 3aIIUCaATh:

(HB - LK ) Sin(}/px + 0(0)
0,6L, +Rs —(H, = L )cos(Vp + )

tg(”_ac _ﬂx) =

BrIpa3uB yron HakjIOHa HOABEMHBIX KaHATOB K I'oO-
PHU30HTANHN depe3 OOpaTHYI0 TPUTOHOMETPHUYECKYIO
(YHKITHIO, TIOyYUM:

(Hy—L)sin(y, + )
0,6L, + Rg —(H, — L) cos(ype + )
(10)

IIpeneOperas TOMIIMHOM CTPYKKH M HCHONbB3YS
paHee MOJyYCHHBIC BBIPAXKEHMS, OIPEAEIUM PaccTo-
SIHUSL OT TOYCK HPWJIOKCHUS COOTBETCTBEHHO Kaca-
TEJIFHON COCTaBJISAIOMICH CHIJIBI COMPOTUBICHUS MO-
POJBbl KOIAHUIO, YCHIIHUS IOABEMA, CHIIbI TIKECTH
KOBILIA C MOPOMAOH, CHIIBI TSXKECTH PYKOSTH JO OCH
HAIOPHOI'0 Baja B IEPHOJ KOMAHHS.

Be=m—a,—arctg

tix = Lonep T L = Hy = hye +04L sine (11)
Pa = Ly nep = Iy +0AL sine, —0924VE | (12)
Py = Ly nep T 0,5L, = hyo +0,4L, siner, —0,462VE ,(13)
Fax = Ly ey = 0:5L, = hye +0,4L siner, —0,924YE —0,5L,

(14)

AHaNOTHYHBIM 00pa30M OBUTH MOJYYCHBI BBIpaXKe-
HUS A7 ONIPEZeNIeHHs] YIJIOB HAKJIOHA IOJBEMHOTO
KaHaTa M PYKOSTH K T'OPU3OHTAIM, PACCTOSHHUH OT
TOYCK MPUIIOKEHUS JCHCTBYIOIIMX Ha padodee 000-
py/ZOBaHHE CHJI JI0 OCH HAMOPHOTO Bajia B MEPHOJIBI
MMOBOPOTOB Ha pasrpy3Ky W B 3a00W, HEOOXOIUMBIX
UL pacyeTa MPHUBOJIOB ITOJABEMa U HAIlOPa, a TaKKe
BBIPOKCHUS IJISI ONPEACTICHUS PACCTOSIHUI OT IICH-
TPOB MacC MEXaHU3MOB M KOHCTPYKIMH IO OCH Bpa-
IIEHUS] TOBOPOTHON TIAT(OpPMBI, HEOOXOIUMBIX IS
pacuera npuBojaa nosopota [1]. [Ipomyckas npome-
KYTOUHBIE MaTEMaTHYECKHC BBIKIAIKH, IPHUBEICM
JIMITH KOHEYHBIH Pe3yIbTaT.
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Kat nachylenia ramienia do poziomu: YT0J1 HaKJIOHA PYKOSTH K TOPU30HTAIIH:
o +0,4L sina, —H — 0,93 E
o = aretg Bon FOALy sinay —H, 0RE ;5 Vop = arcig ST TP Ve , (15
r R —r, —04L, coscr, ’ R, =1y —0,4L; cosa,
rue:

odzie: H,, R, — COOTBETCTBEHHO BBICOTA U PAJIHYC PasTPy3Ky, M,

H., R, — odpowiednio wysoko$¢ i promief roztadun- Fe  — PAUYC ILTBI CTPEIIBL, M.
ku, m, PaccTostHUst OT TOYEK MPUIIOKEHUSI COOTBETCTBEH-
Tew  — promien stopy wysiggnika, m. HO YCHJIHS MOABEMA, CHIIBI TSKECTH KOBIIA C TIOPO-

Odlegtosci od punktéw przytozenia odpowiednio
sity wyciagania, sity cigzkosci czerpaka z urobkiem
(lub pustego czerpaka), sity ci¢zko$ci ramienia do osi
watu tlocznego:

, R —r, —04L
o = L g = O % 4603, (16)
COSY,,
R -1, —0,4L
Iy = Lr.przed +0,5L;, =— ow =% 00 (17
COS Y,
iy = L yeq — 0.5L, = R = on Z0ALy S 4603 F 0351,
COS ¥y
(18)
Kat nachylenia liny wyciagowej do poziomu:
7y SIn(ty, + ¥,y )
B.=m—a, —arcitg . (19

0,6L,, + Ry — 1y, cos(ety, +¥,,)

Odleglosci od $§rodkdow mas odpowiednio mechani-
zmu naporu, wysiegnika, czerpaka i ramienia do osi
obrotu platformy obrotowe;j:

o = T (20)

Ty =Ty T0,5L, cosa,, (21)

Yoy = Res (22)

r.=R —(0,462YE —05L )cosy,..  (23)

Nalezy podkresli¢, ze przy obliczeniu sity naporu
[1] znak przed sktadnikami, zawierajgcymi sinyr,
sinyrr bedzie uzyskiwany automatycznie w procesie
wyliczania wielkosci yr, yrr (wzory 9 1 15) pod wa-
runkiem, ze przed nawiasem bedzie stat znak minus.
Na przyktad, podczas kopania lub roztadunku na
wysokosci, wartosci yr 1 yrr mniejszej wysokosci
watu tlocznego obliczone wedhug wzorow (9) i (15)
beda dodatnie, a sktadniki we wzorach do obliczania
sil, w ktorych si¢ znajdujg — ujemne. W rzeczywisto-
$ci, w tych przypadkach styczne sktadowe sit ciezko-
Sci czerpaka, skaty w czerpaku i ramienia bedg skie-
rowane w stron¢ przodka (lub miejsca roztadunku),
zmniejszajac tym samym czynng sit¢ naporu. Pod-
czas kopania lub roztadunku na wysokosci, wielko$ci
yr i yrr duzej wysokos$ci watu ttocznego beda ujemne,
a zawierajace je sktadniki — dodatnie, co réwniez
posiada sens fizyczny.

JIOW (MJTM TIOPOYKHETO KOBIIIA), CHIIBI TSHKECTH PYKOSI-
TH JI0 OCH HATIOPHOTO Basa:

R, -1, —04L, cosc,

Pap = L ep = —0,4623E , (16)
COS ¥pp
R —r. .—04L, cosc,
P e e c
P3p = Ly nep +0.5L, = -~ ; (17)
ypp
R, —r._.—04L, cos
Pap = L nep —0.5L, = ——" - 0,462VE -0,5L,
COS ¥pp

(18)

Vron HakIoHA NIOABEMHOI'O KaHaTa K TOPU30HTAJIN:

Fop SIN(Q + V)

0,6L; + Rg — 1y, COS(0 +7,pp) '

(19)

B, =rm-a,—arctg

PaccTossHUS OT LIEHTPOB Macc COOTBETCTBEHHO Me-
XaHW3Ma Haropa, CTPEIlbl, KOBIIA U PYKOSATH 10 OCH
BPAIICHUS TOBOPOTHOM TIIaT(HOPMBIL:

Fy = T (20)
r, =1, +0,5L cosa,, 21
re=R,, (22)

r=R,—(0462VE —05L )cosy,,.  (23)

CrenyeTr OTMETHTB, YTO MIPH PACUCTE ITOIHEMHBIX U
HamopHeIX ycumid [1] 3HaK mepen ciaraeMbIMH, CO-
JIepKalliMU SInypK, sinypp OyAeT Moyy4aThcs aBTOMa-
THUYECKHA B TIPOIECCE BBIYMCIICHHS BEIWYMH YPK, YPP
(cM. hopmyniel 9 u 15) npu yenoBum, 4TO miepes ckoo-
KO OysieT cTosiTh 3HaK MUHYyC. Hampumep, npu Korma-
HUM WIA pa3rpy3ke Ha BBICOTE, MEHBIICH BBICOTHI
HAIMlOPHOTO BaJla BBEIUHCICHHEBIC 1Mo (opmynam 9 u 15
3HAYEHHs YPK U Ypp OYIyT MOJIOKUTENBHBL, a cjarae-
Mble B (POpMynax Jyisl pacdeTa yCUIIHH, HX COIeprKalie
— OTpUIATeNbHBL. JIeHCTBUTENBHO, B 3THX CIydasx
TaHT'CHIMAIBHBIC COCTABIIIONINE CHIT TSHKECTH KOBIIIA,
TIOPOJIBI B KOBIIIE U PYKOATH OyIyT HAIPaBICHBI B CTO-
poHy 3a00s1 (WJIM MecTa pa3rpy3KH), yMEHBIIas TeM
caMBIM aKTHUBHOE ycuiue Haropa. [lpm xomanum wimm
pasrpy3ke Ha BbICOTE, OOJbILeH BBICOTHI HANlOPHOTO
BaJla BEIMYUHBI YPK U Ypp OYyIyT OTpHIATEIbHBI, a
CoJIepKalliie MX CllaraeMble — TOJIOXKUTEIbHBI, YTO
TaKKe UMeeT (PU3MUCCKUI CMBICIT.
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3. PODSUMOWANIE

3. PE3IOME

Zaproponowane zalezno$ci analityczne, wigzace
katy nachylenia liny wyciagowej i ramienia, odlegto-
$ci od punktéw przylozenia dziatajacych na osprzet
roboczy sit do osi walu ttocznego koparki i odleglo-
$ci od $rodkow mas mechanizmow i konstrukcji do
osi obrotow platformy obrotowej z parametrami
przodka i podstawowymi konstrukcyjnymi parame-
trami bazowej maszyny, pozwalaja prowadzi¢ obli-
czenia eksploatacyjne sit i mocy glownych napedow
koparki odkrywkowej w sposob analityczny, wyklu-
czajac pracochtonng operacje budowania i analizy
skalowanych schematow osprzgtu roboczego koparki
odkrywkowej w przodku i podczas roztadunku czer-
paka.

Wykorzystanie danych zaleznos$ci umozliwito auto-
rowi na opracowanie metodyki i na jej podstawie
pakietu programéw komputerowych, pozwalajacych
dla zadanego typu koparki, parametréw przodka,
wlasciwosci eksploatowanej skaty, parametrow $rod-
koéw transportu oblicza¢ kinematyczne, sitowe, ener-
getyczne i eksploatacyjne wskazniki pracy komplek-
su koparko-transportowego — predko$¢ wyciggania,
urabiania, obrotu; sity wyciggania i naporu; $rednie
moce silnikéw mechanizméw wyciggania, naporu,
obrotu i silnika sieciowego; czas cyklu wydobycia;
wydajnos¢ eksploatacyjng; jednostkowe zuzycie
energii na wydobycie, transport i tgczne, minimalng i
maksymalng mas¢ przeciwwagi.
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[IpennoxeHHble  AHANNTHYECKHE  3aBHCHUMOCTH,
CBA3BIBAOIIME YIJIBI HAKJIOHA IMMOJABEMHOI'O0 KaHaTa U
PYKOSITH, pacCTOSHUSI OT TOYEK IPUIIOKEHMs IeH-
CTBYIOIIUX Ha paboyee 0OOpPYIOBaHHE CHII JIO OCH
HAIIOPHOTO Bajia SKCKaBaTopa U PacCTOSHHS OT IICH-
TPOB Macc MEXaHH3MOB U KOHCTPYKLUH 0 OCH Bpa-
IIEHHUs TIOBOPOTHOHM IUIATGOPMBEI C TapameTpamu
320051 1 OCHOBHBIMHM KOHCTPYKTHBHBIMHU IapaMeTpa-
MH 0a30BOI MaIIWHBI TTO3BOJISIOT MMPOU3BOJAUTDH DKC-
IUTyaTallUOHHBIE pPAacueTbl YCWJIMH M MOLIHOCTEH
OCHOBHBIX TIPHBOJIOB KaphEPHOT'O SKCKaBaTOpa aHa-
JUTHIECKH, UCKITIOYNB TPYAOCMKYIO OMEpaIuio Mo-
CTPOCHHSI W aHaNIW3a MacITaOHBIX cXeM pabouero
000pyAOBaHUS KapbEPHOTO 3KCKABaTOpa B 3aboe U
HPH pas3rpy3Ke KOBIIA.

C UCcnonb30BaHUEM JTaHHBIX 3aBHCHMOCTEH aBTOPOM
ObuTa pa3paboTaHa METOJMKA W Ha €€ OCHOBE MaKeT
KOMITBIOTEPHBIX TIPOTPaMM, TO3BOJSIIOMNX I 3a-
JaHHOTO THUIIa JKCKaBaTopa, MapaMeTpoB 3a0osl,
CBOICTB pa3pabaTbiBaeMOil TOPHOI Macchl, apameT-
POB TPAHCHOPTHBIX CPEJICTB OINpPEACNATh KHHEMaTH-
YeCKHe, CHJIOBBIC, SJHEPTeTUUECKHUE U IKCILTyaTal[uOH-
HBIC TIOKa3aTeId PabOThI SKCKaBaTOPHO-TPAHCIIOPT-
HOTO KOMIIJIEKCA — CKOPOCTH MOJbEMa, HAIOpa, TOBO-
POTa; yCHIIHNS MMOJbeMa M HAIlopa; CPeIHEB3BEIICHHBIC
MOIIHOCTU JIBHTATeNeld MEXaHW3MOB MOABEMA, HAIO-
pa, TOBOPOTA W CETEBOTO [IBUTATENS; BpPEeMs IHKIA
9KCKaBallM{; JKCIUIyaTalliOHHYIO ITPOU3BOANTEIb-
HOCTb; YJEJBHBIC DHEPro3arpartbl Ha HKCKABAlHIO,
TPAaHCIIOPTUPOBAHUE U CYMMAapHbIE, MUHUMAJIbHYIO U
MaKCHMAJIBbHYIO MacChl IIPOTHBOBECA.
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DETERMINATION OF GEOMETRICAL PARAMETERS FOR CALCULATING FORCE AND CAPACITY
OF MAJOR MINING SHOVELS DRIVE

Presented and validated analytical expressions relating the geometric parameters needed to calculate the force and ca-
pacity of major mining shovels drive with the design parameters of the machine and face parameters - face height and
dump heights. The use of these relationships is much easier and quicker operational calculations, as it excludes the

presence of elements of graphic solutions.



