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Streszczenie: 

W artykule opisano zagadnienie pozycjonowania 

zjawis
 

 

Abstract: 

Problem of positioning the roadheaders during 
development of roadway is presented. The method 
for determination of current position and orientation 
of the roadheader during its movement along the set 
trajectory is given. The method bases on wave 
phenomena and is the basis for development of the 
roadheader adaptive control system. The project 

s  statutory funds.  
 

 

Keywords: mining industry, roadway, positioning, roadheader, ultrasonic waves 

 

1. Wprowadzenie 

k  

esem 
 

 
  

Rc > 120 MPa oraz z zastosowaniem urabiania 
chodnikowych  c < 120 MPa (maks.  

m 
 

 

 

  



KOMBAJNY CHODNIKOWE  

 

 NR 1/2016 23 

 

dalmierze laserowe [7, 24]. 

 
 

2. Koncepcja metody pozycjonowania kombajnu chodnikowego 

chodnikow

ka. 

ni) [1, 3]. 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

Rys. 1. Koncepcja metody pozycjonowania kombajnu chodnikowego w wyrobisku [1, 3] 

do pomiaru 

, takim jak GPS. Z tego 
owano 

 
i komunikacyjnych (rys. 2) [1]. 
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wyzn   

 

 

 

znajduje 

reprezentowane 
jest przez punkt P1(xP1, yP1, zP1

kombajnu X1Y1Z1.  

, gdzie:  
i = 1,2,3  

 
i   d1i  
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  (1) 

gdzie: tpi  zmierzony czas propagacji w [s], vp  
[m/s].  

di -tym nadajnikiem 
 

   

Ni oraz P1 d1i 
 

   

 
p1  

w wyrobisku. 

  (4) 

 
 

 
1  

 

, 

2 = (xP2, yP2, zP2) 
oraz P3 = (xP3, yP3, zP3 1. 

1Y1 R 
bajnie 

przedstawiono na rysunku 5. 
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   a)        b) 
  

                                c) 

 
Rys. 5.  

1Y1;  

c) Reprezentacja  
 

R = [xR, yR, zR]T  wymaga zdefiniowania dodatkowego punktu 
P4 
analitycznej. Proponowany 
kombaj unku 5. W celu uproszczenia rysunku korpus kombajnu 

1Y1. 

 

  (5) 

  (6) 

  (7) 

 
 

w ITG KOMAG iskrobezpieczny inklinometr typu INK-2D (rys. 6b). 
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a) b) 

 

 

Rys. 6.  

b) Dwuosiowy, iskrobezpieczny inklinometr typu INK-2D [2] 
 

1Y1 
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opisu orientacji wymagane jest  
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, 

 kHz lub 41 kHz. Model badawczy wraz  
z przetwornikiem ultra  8. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Rys. 8.  

Na rysunku  

 

Rys. 9.  

Przetwornik 
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, 

unku 10. 

  

 

 

 

 

 
 

Rys. 10. Model badawczy  

4.   

przet
 

Na rysunku  
w funkcj
Up-p 
rezonansowa wynosi 41 
rezonansowa wynosi 30 

 

 - co 
wykazano - 

 

Przetwornik 
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Rys. 11. 

rezonansowej 30 kHz i 41 kHz [1] 

 
Na rysunku 

em nadawczym i odbiorczym. Widzimy
ost proporcjonalny do dystansu. 
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Rys. 12.  
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Na rysunku 
nadajnikiem i odbiornikiem. 

 

pomiaru temperatury w module odbiornika.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

p  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Rys. 14.  

powietrza nadawczego 
przetwornika  

 

Kierunek 

powietrza 

Tunel 
pomiarowy  

odbiorczego 
przetwornika 

 

Nadmuch 
powietrza 
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 m. Po obu 
 kHz. 

W opisanych bada

-10. 

Na rysunku 15 przedstawiono rejestrowa
3

600 mg/m3 3. Zwrot wektora propagacji fali 
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   (8) 

gdzie: xi  xo  
czas 

 

 

5. Konfiguracja systemu pozycjonowania 

, 
matematycznego opracowanej metody pozycjonowania, 

 
, 

przedstawionego na rysunku 17. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

najbardziej oddalonego [1] 
 

la takiego 
adajnika, 

wy odbiorcze zabudowane na kombajnie. 
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w takiej k
 

toru 
odbioru tej fali.  
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