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Beschreibung

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf eine Einrichtung
zur Erfassung der Einbruchstiefe von Schramwerkzeu-
gen von Vortriebsmaschinen in die Ortsbrust.

[0002] Teilschnittschrammaschinen erfordern fiir das
Abbauen der Ortsbrust zunachst ein Einbrechen in die
Ortsbrust. Zu diesem Zweck wird die Teilschnittschram-
maschine verfahren, sodal die Abbauwerkzeuge in die
Ortsbrust Gber eine vorbestimmte Einbruchtiefe eindrin-
gen, wonach fiir den Vortrieb ein Abschramen der ge-
samten Ortsbrustflache erfolgt. Je nach den Gegeben-
heiten in der Strecke bzw. der Beschaffenheit des Ge-
steins, erfolgt dieser Einbruchvorgang zunéchst im Be-
reich der Firste, der Ortsbrustmitte oder im Bereich der
Streckensohle. Fir ein automatisiertes Schneiden bzw.
Schréamen ist ein exaktes Erfassen der tatsachlichen
Einbruchstiefe des Schramwerkzeuges erforderlich. Bei
den bisher bekannten Vorschlagen, die Einbruchstiefe
zu erfassen, wurde ein nicht angetriebenes Wegmelirad
neben dem Raupenfahrwerk der verfahrbaren Teil-
schnittschrammaschine mitgefihrt. Die von diesem
Wegmelrad erfalite Wegstrecke wahrend des Ein-
bruchvorganges soll hiebei Aufschlul® tber die Ein-
bruchstiefe geben. Bei trockener Sohle, wie beispiels-
weise im Kalibergbau, hat sich eine derartige Mel3ein-
richtung durchaus bewahrt. MeRungenauigkeiten erge-
ben sich aber bei anderer Sohlenbeschaffenheit. Eine
exakte Messung wird im Bereich des Streckenvortrie-
bes Ublicherweise mit Richtungskontrolleinrichtungen
gewahrleistet, bei welchen von einem ortsfest angeord-
neten Theodoliten die entsprechenden Messungen er-
folgen. Die Messung kann Uber MeRstrahlen erfolgen,
welche Gber Empfangseinrichtungen an der Vortriebs-
maschine wiederum erfaf3t und in der Folge ausgewer-
tet werden kénnen. Fur derartige Einrichtungen sind so-
mit gesonderte Einrichtungen innerhalb der Strecke né-
tig, wobei insbesondere bei schlechten Sohlenverhalt-
nissen und schlechten Sichtverhaltnissen im Bereich
der Vortriebsmaschine Verzerrungen der MeRergebnis-
se nicht ausgeschlossen werden kdnnen. Auch eine in-
direkte Wegmessung, bei welcher unmittelbar die Fahr-
bewegung des Raupenfahrwerkes Uberwacht wird,
fuhrt nicht zu der gewlinschten Prazision, da bei unebe-
ner, schmutziger und nasser Sohle der Schlupf nicht be-
ricksichtigt wird, sodall es hier zu unbrauchbaren
MeRdaten kommen kann.

[0003] Aus der Publikation Devy M. et al: "Mining ro-
botics: Application of computer vision t the automotation
of a road header", Robotics and autonomous systems,
Band 11, Nr. 2, 1. September 1993, Seiten 65-74, ist
bereits eine Einrichtung zur Steuerung des Schneidpro-
zesses von Vortriebsmaschinen bekannt, bei der ein Ul-
traschall-Abstandssensor zur Distanzbestimmung zur
Ortsbrust neben anderen Kontrolleinrichtungen fir ei-
nen automatischen Schneidbetrieb vorgesehen ist. Die
Daten des Abstandssenors und der anderen Kontroll-
einrichtungen werden einer Auswerteeinrichtung zuge-
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fuhrt und in der Berechnung eines Ausbruchplans ver-
wendet.

[0004] Die Erfindung zielt nun darauf ab, eine Einrich-
tung der eingangs genannten Art zu schaffen, mit wel-
cher ohne gesonderte Einrichtungen innerhalb der
Strecke auch bei schlechten Sohlenverhaltnissen und
schlechter Sicht im Bereich der Vortriebsmaschine aus-
reichend genaue MeRergebnisse fiir die Einbruchstiefe
erzielt werden kdénnen. Die Einrichtung soll konstruktiv
einfach aufgebaut sein, sodal die Betriebssicherheit
auch im rauhen Vortriebsbetrieb jederzeit gegeben ist.
Zur Loésung dieser Aufgabe besteht die erfindungsge-
maRe Einrichtung im wesentlichen darin, daf® im Be-
reich des Schwenkwerkes der Vortriebsmaschine we-
nigstens zwei zur Ortsbrust gerichteter Abstandssenso-
ren angeordnet sind, die jeweils den Bereich vor und
hinter der Schneidspur der MeiRel der Schramkopfe
messen und daf} die Abstandssensoren mit einer Aus-
werteeinrichtung verbunden sind, wobei die Sensorsi-
gnale einer Vergleichsschaltung zur Auswertung der
Differenz der Signale zugefihrt sind. Dadurch, daf® im
Bereich des Schwenkwerkes der Vortriebsmaschine
wenigstens zwei zur Ortsbrust gerichteter Abstands-
sensoren angeordnet sind, wird Uber moglichst kurze
Distanz und damit auch bei schlechter Sicht besser re-
produzierbar unmittelbar eine Abstandsmessung vor-
genommen, wobei die Abbaubewegung beim Vortrieb
Berlicksichtigung findet. Bei einem Bestreichen der
Ortsbrust durch die Schramwerkzeuge nach erfolgtem
Einbruch ergibt sich in der Bahn der Schréamwerkzeuge
hinter den Schramwerkzeugen eine gréRere Tiefe, wel-
chen eine geringere Tiefe vor den Schramwerkzeugen
gegenibersteht. Die Abstandssensoren kdnnen statio-
nar oder gemeinsam mit dem Schwenkwerk ver-
schwenkbar angeordnet sein, sodaR unmittelbar jeweils
vor und hinter dem Schramwerkzeug eine Messung vor-
genommen wird und damit ein entsprechender Ver-
gleich durch Differenzbildung ermdglicht wird. Eine Ver-
besserung der MeRergebnisse durch Ausmitteln von
Spitzenwerten kann dadurch erfolgen, dal}, wie es einer
bevorzugten Ausbildung entspricht, die Abstandssen-
soren verschwenkbar angeordnet sind. Mit derartigen
verschwenkbaren Sensoren kann ein relativ groRer Be-
reich der Ortsbrust abgetastet werden, wobei Spitzen-
werte ausgefiltert werden kénnen und das MeRergebnis
verbessert wird. Ein unmittelbarer AufschlulR tber den
Bereich in unmittelbarer Nahe der Schramkdpfe bzw.
der Schramwerkzeuge kann dadurch sichergestellt wer-
den, daf die Abstandssensoren auf gleicher Héhe der
Vortriebsmaschine angeordnet sind.

[0005] Die Auswertung der Einbruchstiefe erfolgt in
besonders einfacher Weise, wie bereits angedeutet,
durch Differenzbildung, wofiir die Sensorsignale einer
Vergleichsschaltung zur Auswertung der Differenz der
Signale zugefiihrt sind. Der jeweils gréRere MeRwert fiir
die Distanz vermindert um den jeweils geringeren
MeRwert fir eine an anderer Stelle gemessene Distanz
ergibt unmittelbar die Tiefe des Einbruches und damit
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die gewiinschte Information.

[0006] In besonders einfacher Weise kénnen die zu
Beginn des MeRvorganges gemessenen Signale mit
den geometrischen Daten der Vortriebsmaschine ver-
glichen und in Beziehung gesetzt werden, sodal eine
Kalibrierung des Ausgangswertes erfolgen kann. Durch
kontinuierlichen Vergleich der MelRdaten zweier Senso-
ren kénnen Ungleichmafigkeiten in der Ortsbrust, wie
Einbriiche bzw. groRe herunterfallende Gesteinsbrok-
ken aus der Auswertung eliminiert werden. Die Erfas-
sung der konkret gegebenen Einbruchstiefe erlaubt es
jederzeit, derartige Mef3daten mit den Sohldaten flr das
Schneiden in bestimmten Gesteinsarten oder Vorgaben
bezuglich des nachsten Streckenausbaues verglichen
werden.

[0007] Eine weitere Moglichkeit der Auswertung von
MefRdaten fir den Abstand zur Ortsbrust besteht darin,
daR die Sensorsignale mit von an sich bekannten Sei-
tenabstandssensoren ermittelten Sensorsignalen in der
Auswerteeinrichtung verglichen werden. Auf diese Wei-
se kann ein Versetzen der Maschine mitbericksichtigt
werden, wobei derartige Seitenabstandssensoren bei-
spielsweise in der DE-A1 44 39 601 beschrieben sind.
[0008] Ein weiterer Einbruch soll in der Regel dann
noch nicht durchgefiihrt werden, wenn die Ladeeinrich-
tung noch nicht hinreichend gerdumt ist, da sonst Pro-
bleme mit dem Abtransport des geschréamten Materials
bestehen. Die in Richtung zur Ortsbrust gerichteten Ab-
standssensoren erlauben auch hier eine zuséatzliche In-
formation, wobei die Ausbildung mit Vorteil so getroffen
ist, daf® die Sensoren und/oder ein weiterer Sensor auf
den unteren Ortsbrustbereich hin ausrichtbar und dal}
das Signal dieser Sensoren Uber eine Auswerteschal-
tung mit dem Antrieb fir den Einbruch verbunden ist.
Wenn eine derartige Messung einen hohen Beflillungs-
grad der Ladeeinrichtung ergibt, kann ein weiterer Ein-
bruchsvorgang solange verzégert werden bis die Abfor-
derung in dem erforderlichen Mal3e erfolgt ist.

[0009] Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines
in der Zeichnung schematisch dargestellten Ausfiih-
rungsbeispieles naher erlautert. In dieser zeigen Fig. 1
eine Seitenansicht auf eine Streckenvortriebsmaschine
mit der erfindungsgemafen Einrichtung und Fig. 2 eine
Draufsicht auf die Darstellung nach Fig. 1.

[0010] In Fig. 1 ist eine auf einem Raupenfahrwerk 1
verfahrbare Teilschnittschrammaschine 2 dargestellt,
deren Schwenkwerk mit 3 bezeichnet ist. Am Schwenk-
werk ist ein in Hohenrichtung und seitlich schwenkbarer
Auslegerarm 4 angelenkt, wobei das Schwenkwerk
selbst um die Achse 5 in horizontaler Richtung ver-
schwenkbar ist. Der Auslegerarm 4 tragt Schramkopfe
6, welche bei der Darstellung nach Fig. 1 in die Ortsbrust
Uber eine Einbruchstiefe te eindringend dargestellt sind.
Die Vortriebsbewegung zum Abbauen des Gesteines
erfolgt hiebei durch Verschwenken des Schwenkwerkes
3 um die im wesentlichen vertikale Achse 5 in im we-
sentlichen horizontaler Richtung. Dem Schwenkwerk
benachbart sind Abstandssensoren 7 angeordnet, wo-
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bei, wie sich insbesondere aus der Draufsicht nach Fig.
2 ergibt, derartige Abstandssensoren zu beiden Seiten
des Schwenkwerkes 3 angeordnet sind. Der in Maschi-
nenlangsrichtung gesehen rechte Abstandssensor ist
mit 7 bezeichnet, wohingegen der gegeniberliegende
Sensor mit 8 bezeichnet ist. Die Sensoren 7 bzw. 8 kon-
nen selbst ortsfest angeordnet sein, oder aber schwenk-
bar an der Vortriebsmaschine 2 angelenkt sein. Die Ver-
schwenkung in im wesentlichen vertikaler Richtung
fuhrt hiebei zu einem Abtasten der Ortsbrust tber den
Bereich, in welchem der Einbruch bereits stattgefunden
hat, sodaR der jeweils gréRte MeRwert dem Abstand zur
Ortsbrust zuzulglich der Einbruchstiefe te entspricht. Die
Abstandssensoren kénnen in konventioneller Weise
beispielsweise als Ultraschallsensoren ausgebildet sein
und nach Art eines Echolotes betrieben werden. Alter-
nativ sind andere Strahlungsquellen, wie beispielsweise
Infrarotstrahlen fiir den Sensor einsetzbar, wobei je-
weils aus der Differenz der Laufzeit zwischen abgesen-
detem und reflektierem Signal auf die jeweilige Distanz
geschlossen wird.

[0011] Beider Darstellung nach Fig. 1 ist auf einer La-
deeinrichtung 9 ein Haufwerk 10 ersichtlich, wobei, wie
Fig. 1 zeigt, hier ein relativ hoher Befiillungsgrad je nach
Schwenklage des Auslegerarmes 4 moglich ist. Der Ab-
stand zum Haufwerk 10 kann gleichfalls Uber die Sen-
soren 7 bzw. 8 oder gesonderte Sensoren gemessen
werden, wobei ein zu geringer Abstand hier eine zu ho-
he Beflillung der Ladeeinrichtung 9 ergibt. Bei zu hoher
Befillung kann das weitere Einbruchschramen unter-
brochen werden bis die Abférderung in dem gewiinsch-
ten Ausmalfd unter VergréRerung des gemessenen Ab-
standes zum Haufwerk 10 erfolgt ist.

[0012] Wie sich insbesondere aus der Draufsicht
nach Fig. 2 ergibt, wird von den Sensoren 7 bzw. 8 je-
weils der Bereich vor und hinter der Schneidspur der
Meilkel der Schramkdpfe 6 gemessen. Der Auslegerarm
4 wird beim Schramen in Richtung des Pfeiles 11 ver-
schwenkt, wobei in den bereits geschramten Teilbereich
in der Spur der Schramkdpfe die jeweils grofiere Di-
stanz vermehrt um die Einbruchtiefe gemessen wird.
Ein in diese Spur gerichteter Sensor 8 mif3t somit einen
héheren Wert fir den Abstand als der Sensor 7, soda
aus der Differenz dieser Signale unmittelbar die Ein-
bruchstiefe te ermittelt werden kann. Am Ende des
Schwenkweges in Richtung des Pfeiles 11 erfolgt tGbli-
cherweise eine Verschwenkung des Auslegerarmes 4
in vertikaler Richtung, wobei unter Bewegungsumkehr
entgegen der Richtung des Pfeiles 11 ein neuer Schlag
geschramt wird. In diesen Féllen werden die MeRwerte
des Abstandssensors 7 grof3er sein als die MeRwerte
des Abstandssensors 8.

[0013] Das auf die Ladeeinrichtung auftreffende Ma-
terial wird Gber einen kontinuierlichen Férderer 12 zum
Abwurf bzw. Ubergabeende 13 dieses Forderers trans-
portiert und kann in der Folge in konventioneller Weise
weiter abtransportiert werden.
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Patentanspriiche

1.

Einrichtung zur Erfassung der Einbruchtiefe von
Schramwerkzeugen (6) von Vortriebsmaschinen
(2) in die Ortsbrust, dadurch gekennzeichnet, dal
im Bereich des Schwenkwerkes (3) der Vortriebs-
maschine (2) wenigstens zwei zur Ortsbrust gerich-
teter Abstandssensoren (7,8) angeordnet sind, die
jeweils den Bereich vor und hinter der Schneidspur
der MeilRel der Schramkopfe (6) messen und dal
die Abstandssensoren (7,8) mit einer Auswerteein-
richtung verbunden sind, wobei die Sensorsignale
einer Vergleichsschaltung zur Auswertung der Dif-
ferenz der Signale zugeflhrt sind.

Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Abstandssensoren (7,8) ver-
schwenkbar angeordnet sind.

Einrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Abstandssensoren (7,8) auf
gleicher Hohe der Vortriebsmaschine (2) angeord-
net sind.

Einrichtung nach einem der Anspriiche 1, 2 oder 3,
dadurch gekennzeichnet, daB die Sensorsignale
zusammen mit von an sich bekannten Seitenab-
standssensoren ermittelten Sensorsignalen in der
Auswerteeinrichtung verarbeitet werden.

Einrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da-
durch gekennzeichnet, daB die Sensoren (7,8)
und/oder ein weiterer Sensor auf den unteren Orts-
brustbereich hin ausrichtbar und dafl das Signal
dieser Sensoren Uber eine Auswerteschaltung mit
dem Antrieb fir den Einbruch verbunden ist.

Claims

A device for detecting the excavation depth of cut-
ting tools (6) of advance working machines (2) in
the mine face, characterized in that at least two
distance sensors (7, 8) facing the mine face are ar-
ranged in the region of the pivoting mechanism (3)
of the advance working machine (2), which distance
sensors respectively measure the regions in front
of and behind the cutting traces of the bits of the
cutting heads (6), and that the distance sensors (7,
8) are connected to an evaluation means, said sen-
sor signals being fed to a comparator circuit to eval-
uate the difference of said signals.

A device according to claim 1, characterized in
that the distance sensors (7, 8) are arranged to be

pivotal.

A device according to claim 1 or 2, characterized
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in that the distance sensors (7, 8) are arranged on
the same level of the advance working machine(2).

4. A device according to any one of claims 1, 2 or 3,
characterized in that the sensor signals are proc-
essed in the evaluation means together with sensor
signals detected by lateral distance sensors known
per se.

5. Adevice according to any one of claims 1 to 4, char-
acterized in that the sensors (7, 8) and/or a further
sensor are orientable towards the lower region of
the mine face and that the signals of said sensors
are connected with the excavation drive via an eval-
uation circuit.

Revendications

1. Dispositif pour la détermination de la profondeur de
bouchon des outils de havage (6) de machines
d'abattage (2) dans le front d'abattage, caractérisé
en ce qu'il est prévu au niveau des organes de pi-
votement (3) de la machine d'abattage (2) au moins
deux capteurs de distance (7, 8) orientés vers le
front d'abattage, qui mesurent chacun la zone si-
tuée devant et derriére la trace de coupe des pics
des tétes de havage (6) et en ce que les capteurs
de distance (7, 8) sont reliés a un dispositif d'inter-
prétation, les signaux des capteurs étant transmis
a un circuit comparateur en vue de l'interprétation
de la différence entre les signaux.

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que les capteurs de distance (7, 8) sont disposés
de maniére pivotante.

3. Dispositif selon larevendication 1 ou 2, caractérisé
en ce que les capteurs de distance (7, 8) sont dis-
posés a la méme hauteur sur la machine d'abattage

(2).

4. Dispositif selon I'une quelconque des revendica-
tions 1, 2 ou 3, caractérisé en ce que les signaux
des capteurs sont traités dans le dispositif d'inter-
prétation avec les signaux obtenus de capteurs de
distance latérale connus en soi.

5. Dispositif selon I'une quelconque des revendica-
tions 1 a 4, caractérisé en ce que les capteurs (7,
8) et/ou un autre capteur peuvent étre orientés vers
la partie inférieure du front d'abattage et en ce que
le signal de ces capteurs est relié par un circuit d'in-
terprétation a I'entrainement servant au creuse-
ment du bouchon.



EP 0912 816 B1

1 Ol

6 L

NN IAINDNG £3 520 NN IR A SNONGN
%4

& .
\\ /
N AN |
Y N S
“ N Y N .
Ps o N Y
“‘ ! II, lll’/ N , A-|
1+ =
A <
Dl \
7 \ I
\ 7 S Ny e _/
9 A . /
\ 9 L € S
2\
N
K
- X
sy 4
<}
<M
<\W\2

A AW EARERSHANS NSNSV

i
j)




EP 0912 816 B1

2 IS LD LA, WSS 2ot PSS S LY SISy 2 e A SISy
) ’

¢ 9ld

LT

gL




	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen

