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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Steu-
ern von einen Strebförderer, wenigstens eine Gewin-
nungsmaschine sowie einen hydraulischen Schildaus-
bau aufweisenden Strebbetrieben im untertägigen Stein-
kohlenbergbau.
[0002] Ein Problem bei der Automatisierung von Streb-
steuerungen besteht unter anderem in der Beherrschung
des Kappe-Kohlenstoß-Abstandes, der nachfolgend
kurz als "KaKo" bezeichnet wird. Generell ist man in un-
tertägigen Betrieben des Steinkohlenbergbaus bemüht,
nach Freilegen einer Hangendfläche diese Hangendflä-
che so früh als möglich durch entsprechenden Ausbau
abzustützen, um die aus Gründen der Gebirgsmechanik
bestehende Gefahr eines Ausbruchs des Hangenden in
dem nicht durch Ausbau abgestützten Bereich zu min-
dern. In Strebbetrieben kommt es aufgrund des Betriebs-
ablaufes bei der Gewinnung zwangsläufig zu Hangend-
bereichen ohne Ausbauunterstützung. So muss zu-
nächst beispielsweise bei schneidender Gewinnung mit
einem Walzenschrämlader der Schildausbau an dem
kohlenstoßseitigen Ende seiner Hangendkappe einen
solchen Abstand vom Kohlenstoß einhalten, dass eine
Vorbeifahrt des Walzenschrämladers ohne Kollision mit
dem Ausbau möglich ist. Hat die in der Regel vorausei-
lende, in Marschrichtung des Walzenschrämladers vor-
dere Walze die Oberbank des Flözes geschnitten und
das Hangende freigelegt, so ist erst in einem gewissen
Abstand hinter dem vorfahrenden Walzenschrämlader
ein Vorziehen des Schildausbaus möglich, so dass in
diesem Bereich eine Unterstützung des Hangenden
durch den Schildausbau nicht erfolgt. Der insoweit sich
je nach Betriebszustand im Strebbetrieb einstellende Ab-
stand zwischen dem kohlenstoßseitigen Ende der Han-
gendkappe des Schildausbaugestells und dem Kohlen-
stoß (KaKo), also die frei kragende Spannweite des Han-
genden zwischen dem Kohlenstoß und seinem Auflager
am Schildausbau, beeinflusst maßgeblich die Gefahr
von Ausbrüchen im Hangenden. Dabei kann jeder Aus-
bruch zu einer Beeinträchtigung des Gewinnungsbetrie-
bes führen, insbesondere bei der angestrebten Automa-
tisierung von Gewinnungs- und Ausbauarbeit.
[0003] In der DE 196 36 389 A1 ist ein eingangs ge-
nanntes Verfahren beschrieben, bei welchem eine Last-
steuerung der Schildausbaugestelle vorgesehen ist, bei
welcher die kritischen Lastfälle "einseitige Belastung"
und/oder "Spitzentanz" schon beim Setzvorgang mithilfe
entsprechender Sensoren erfasst und durch entspre-
chende Ansteuerung der hydraulischen Stempel
und/oder eines Eckzylinders in ihrer Auswirkung un-
schädlich gemacht werden. Zur Durchführung dieses
Verfahrens sind an den Bauteilen des Schildausbauge-
stells Sensoren angeordnet, deren elektrische Messwer-
te einem Steuergerät zur Auswertung der Messsignale
und zur Ansteuerung der hydraulischen Stempel
und/oder des dem Schildausbaugestell zugeordneten
Eckzylinders genutzt werden.

[0004] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun-
de, ein Verfahren der eingangs genannten Art aufzuzei-
gen, mittels dessen der Kappe-Kohlenstoß-Abstand (Ka-
Ko) beim Vorrücken der Strebfront im Hinblick auf eine
Minimierung der Ausbruchsgefahr des Hangenden über-
wacht wird und einstellbar ist.
[0005] Die Lösung dieser Aufgabe ergibt sich ein-
schließlich vorteilhafter Ausgestaltungen und Weiterbil-
dungen der Erfindung aus dem Inhalt der Patentansprü-
che, welche dieser Beschreibung nachgestellt sind.
[0006] Die Erfindung sieht in ihrem Grundgedanken
vor, dass zur gesteuerten Einhaltung eines gebirgsme-
chanisch günstigen Kappe-Kohlenstoß-Abstandes mit-
tels an wenigstens drei der vier Hauptbauteile jedes
Schildausbaugestells wie Bodenkufe, Bruchschild, Trag-
lenkern und bruchseitigem Bereich der Hangendkappe
angebrachter Neigungssensoren die Neigung von Han-
gendkappe und Bodenkufe in Abbaurichtung ermittelt
und anhand der gemessenen Daten in einer Rechner-
einheit bei auftretenden Änderungen im
[0007] Neigungswinkel der Hangendkappe die Aus-
wirkungen auf den Kappe-Kohlenstoß-Abstand be-
stimmt werden und eine automatische Anpassung der
beim aus Einrauben, Vorziehen und Setzen bestehen-
den Arbeitszyklus des Schildausbaugestells maßgebli-
chen Parameter erfolgt.
[0008] Mit der Erfindung ist der Vorteil verbunden, dass
zunächst allein aufgrund der mit einem vergleichsweise
geringen Aufwand zu ermittelnden Neigungswinkel der
einzelnen Schildausbaugestelle in Abbaurichtung es
möglich ist, Rückschlüsse auf den sich jeweils einstel-
lenden Kappe-Kohlenstoß-Abstand zu ziehen, wobei
dann im Einzelfall bei einem betroffenen Schildausbau-
gestell dessen Arbeitszyklus beim Schreiten bezie-
hungsweise Vorziehen durch die Rechnereinheit in ei-
nem automatisierten Ablauf derart eingestellt werden
kann, dass sich jeweils ein unter den geltenden Rahmen-
bedingungen als optimal anzusehender Kappe-Kohlen-
stoß-Abstand einstellt.
[0009] Nach einem Ausführungsbeispiel der Erfindung
ist vorgesehen, dass zusätzlich zu der Ermittlung des
Neigungswinkels in Abbaurichtung auch mittels der Nei-
gungssensoren die Neigung der einzelnen Schildaus-
baugestelle quer zur Abbaurichtung ermittelt und mit der
ermittelten Querneigung benachbarter Schildausbauge-
stelle verglichen wird und bei oberhalb eines als zulässig
eingestellten Wertes während des Arbeitszyklus eine
Ausrichtung des jeweiligen Schildausbaugestells im Ver-
hältnis zu seinen Nachbarschildausbaugestellen erfolgt.
Damit soll gewährleistet sein, dass die einzelnen benach-
barten Schildausbaugestelle keine starken Unterschiede
in ihrer Winkelstellung zum Strebförderer aufweisen, da-
mit nicht bei einem automatischen Ablauf die benach-
barten Schildausbaugestelle aus ihrem gegenseitigen
Verband geraten. Werden unzulässige Abweichungen
festgestellt, so kann bei Erkennen einer entsprechenden
kritischen Überlappungssituation der Arbeitszyklus beim
Schreiten des Schildausbaugestells automatisch ange-
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passt beziehungsweise abgebrochen werden, so dass
eine Korrektur der Stellung des einzelnen Schildausbau-
gestells möglich ist. Dabei führen unerwünschte Schief-
stellungen eines Schildausbaugestellts unter anderem
auch zu einer Vergrößerung des KaKo, so dass diese
Maßnahme auch die Beherrschung des angestrebten
geringst möglichen KaKo sicherstellt.
[0010] Soweit der sich bei einzelnen Betriebszustän-
den effektiv einstellende KaKo von dem Auflager des
Hangenden auf dem Schildausbaugestell abhängig ist,
führt das Entstehen eines auf der Hangendkappe liegen-
den Bergepolsters dazu, dass das Hangende nicht schon
auf dem kohlenstoßseitigen vorderen Ende der Han-
gendkappe auflagern kann, sondern erst auf dem in der
Regel im hinteren Bereich der Hangendkappe sich bil-
denden Bergepolster auflagert. Aus diesem Grunde ist
die Bildung solcher Bergepolster zu vermeiden. Hierzu
ist nach einem Ausführungsbeispiel der Erfindung vor-
gesehen, dass bei jedem Arbeitszyklus des Schildaus-
baugestells die Hangendkappe so eingestellt wird, dass
sich ein Abfallen der Hangendkappe von ihrem kohlen-
stoßseitigen Ende zu ihrem bruchseitigen Ende ergibt.
Bei einer derartigen abfallenden Stellung der Hangend-
kappe wird beim Schreiten des Schildausbaugestells ein
sich bildendes Bergepolster jeweils abgestreift. Dabei
kann die Ansteuerung der Stellung der Hangendkappe
im Einzelfall mit Hilfe von am Schildausbaugestell ange-
ordneten Eckzylindern erfolgen, wobei diese Eckzylinder
zwischen der Hangendkappe und dem Bruchschild an-
geordnet sind, so dass die Hangendkappe in ihrer Stel-
lung ausrichtbar ist.
[0011] Diese gewünschte Stellung des Schildausbau-
gestells kann nach einem Ausführungsbeispiel auch da-
durch begünstigt werden, dass bei jedem Arbeitszyklus
des Schildausbaugestells die Neigung der Bodenkufe so
eingestellt wird, dass sich ein Ansteigen der Bodenkufe
zum Strebförderer hin ergibt, weil durch eine in Abbau-
richtung leicht ansteigende Kufe ein Aufgleiten auf ge-
gebenenfalls auf dem Liegenden sich bildendes Hauf-
werk begünstigt wird. Dieses Aufgleiten kann aufgrund
der durch die Neigungssensoren herbeigeführte Kennt-
nis der Schildstellung durch eine am Schildausbaugestell
in bekannter Weise eingerichtete Hubvorrichtung gezielt
herbeigeführt werden.
[0012] Ist es zu einem Ausbruch des Hangenden in
dem vor dem kohlenstoßseitigen Ende der Hangendkap-
pe gelegenen Bereich gekommen, so besteht die Gefahr,
dass die Hangendkappe mit ihrem kohlenstoßseitigen
Ende in den Ausbruchbereich einfährt; in einem solchen
Fall wird eine derartige Stellung der Hangendkappe
durch eine zwischen zwei Arbeitszyklen auftretende Än-
derung in der Neigung der Hangendkappe erkannt, so-
weit man bei einem Flözhorizont einen doch im wesent-
lichen geradlinigen Verlauf des Hangenden unterstellen
kann. Ergibt sich somit eine Neigung der Hangendkappe
in Richtung des Ausbruches, so würde beim nächsten
Arbeitszyklus das kohlenstoßseitige Ende der Kappe in
dem Ausbruch hängen bleiben und somit die weitere

Schreitbewegung hindern oder aber den Ausbruch ver-
größern. Zur Vermeidung dieses Effektes ist nach einem
Ausführungsbeispiel der Erfindung vorgesehen, dass bei
Feststellung einer zwischen zwei Arbeitszyklen auftre-
tenden Änderung in der Neigung der Hangendkappe in
Abbaurichtung beim nächstfolgenden Arbeitszyklus die
Hangendkappe nur mit einer Neigung gesetzt wird, die
der Stellung der Hangendkappe in einem vorangegan-
genen Arbeitszyklus entspricht. Die gleiche Vorgehens-
weise ergibt sich dabei auch, wenn nach dem Unterfah-
ren des Ausbruches das hintere, bruchseitige Ende der
Hangendkappe in den Ausbruch hinein verschwenkt, wo-
mit sich eine Schiefstellung der Hangendkappe zum För-
derer hin ergeben würde. Auch in einem solchen Fall ist
die Hangendkappe mit der vorgegebenen Neigung zu
setzen.
[0013] Hierbei kann vorgesehen sein, dass die Aus-
fahrhöhe der die Hangendkappe tragenden Stempel des
Schildausbaugestells erfasst und die jeweilige Höhenla-
ge der Hangendkappe zur Bodenkufe in den einzelnen
Arbeitszyklen zur Bestimmung der erforderlichen Lage
der Hangendkappe berücksichtigt wird.
[0014] Die automatische Ausbauarbeit wird in den Fäl-
len erschwert, in denen die Schildausbaugestelle mit ei-
ner sogenannten Nachsetzsteuerung ausgerüstet sind.
Diese Nachsetzsteuerung sorgt automatisch für ein Set-
zen des Schildausbaugestells,bis die die Hangendkappe
gegen das Hangende andrückenden Stempel einen Ar-
beitsdruck von beispielsweise 300 bar erreicht haben.
Bei dem Vorhandensein von Ausbrüchen beziehungs-
weise nachgiebigen Hangendbereichen führt dies dazu,
dass die Nachsetzsteuerung automatisch die Hangend-
kappe solange anpresst, bis ein entsprechend fester Wi-
derstand sich eingestellt hat. Somit kommt es beim
Durchfahren von Ausbruchzonen geradezu zwangsläu-
fig zu Schiefstellungen der Hangendkappe. Um dies zu
vermeiden, ist nach einem Ausführungsbeispiel der Er-
findung vorgesehen, dass der Setzvorgang des
Schildausbaugestells automatisch beendet wird, wenn
der Neigungssensor der Hangendkappe eine Fehlstel-
lung der Hangendkappe im Vergleich zu deren Stellung
in einem vorangegangenen Arbeitszyklus anzeigt. Wei-
terhin kann nach einem Ausführungsbeispiel der Erfin-
dung vorgesehen sein, dass im Anschluss eine bei einem
Schildausbaugestell eingerichtete Nachsetzsteuerung
für den nachfolgenden Arbeitszyklus automatisch deak-
tiviert und für den darauf folgenden Arbeitszyklus erneut
aktiviert wird. Mit diesen Maßnahmen werden durch das
automatisierten Setzen von Schildausbaugestellen be-
dingte Fehlstellungen vermieden.
[0015] Damit die Stellung des einzelnen Schildaus-
baugestells im Verhältnis zum Strebförderer und der auf
dem Strebförderer geführten Gewinnungsmaschine er-
fasst werden kann, ist nach einem Ausführungsbeispiel
der Erfindung vorgesehen, dass der Schreitweg der das
Nachziehen des Schildausbaugestells an den Strebför-
derer bewirkenden Schreitzylinder über eine Wegmess-
vorrichtung erfasst wird.
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[0016] Soweit zur Vermeidung von Kollisionen bei der
Vorbeifahrt der Gewinnungsmaschine an den Schildaus-
baugestellen ein entsprechender, durch die technische
Auslegung der Strebausrüstung bestimmter KaKo vor-
gehalten werden muss, tritt eine Änderung dieses KaKo
immer dann ein, wenn insbesondere bei Durchfahrung
einer Mulde oder beim Überfahren eines Sattels sich der
Neigungswinkel von Strebförderer und Gewinnungsma-
schine gegenüber der Neigungsstellung des einzelnen
Schildausbaugestells ändert. Um solche Änderungen
rechtzeitig zu erkennen und durch entsprechende Steu-
erungsmaßnahmen zu kompensieren, ist nach einem
Ausführungsbeispiel der Erfindung vorgesehen, dass an
Strebförderer und/oder Gewinnungsmaschine jeweils
ein Neigungssensor angeordnet und der Neigungswinkel
von Strebförderer und/oder Gewinnungsmaschine in Ab-
baurichtung ermittelt wird. Hierbei reicht die Anordnung
eines Neigungssensors an der Gewinnungsmaschine
aus. Obwohl die auf dem Strebförderer fahrende und da-
ran geführte Gewinnungsmaschine gewissermaßen ei-
ne Einheit mit dem Strebförderer bildet, kann es zur Ver-
besserung der Genauigkeit der Steuerung zweckmäßig
sein, auch die Neigung des Strebförderers über einen
daran angeordneten Neigungssensor zu erfassen. Ge-
gebenenfalls weicht die Anordnung eines Neigungssen-
sors lediglich an dem Strebförderer für die Zwecke der
Steuerung aus.
[0017] In diesem Zusammenhang ist vorgesehen,
dass bei festgestellten Abweichungen in den Neigungs-
winkeln von Strebförderer und Gewinnungsmaschine ei-
nerseits und Schildausbaugestell andererseits der Diffe-
renzwinkel zwischen den Standflächen von Strebförde-
rer und Schildausbaugestell ermittelt wird. Mit diesem
Differenzwinkel wird ausgedrückt, ob sich Strebförderer
und Gewinnungsmaschine einerseits und Schildausbau-
gestell andererseits auf einer gemeinsamen Ebene in
Abbaurichtung bewegen, oder ob sich wegen einer Än-
derung des Flözeinfallens eine Relativstellung von Streb-
förderer mit Gewinnungsmaschine und Schildausbauge-
stell zueinander ergibt.
[0018] Soweit bei einer Muldendurchfahrung der Dif-
ferenzwinkel weniger als 180 Grad beträgt, würde ein
Ausschöpfen des vollen, für den normalen Betriebsab-
lauf gültigen Schreitweg des Schildausbaugestells zu ei-
ner Kollision mit der Gewinnungsmaschine führen, so
dass nach einem Ausführungsbeispiel der Erfindung vor-
gesehen ist, dass bei einem festgestellten Differenzwin-
kel von weniger als 180 Grad der Schreitweg des
Schildausbaugestells zum Strebförderer während des
Arbeitszyklus derart verringert wird, dass ein Durchgang
der Gewinnungsmaschine vor der kohlenstoßseitigen
Kappenspitze der Hangendkappe möglich ist.
[0019] Kommt es beim Überfahren eines Sattels zu ei-
nem Differenzwinkel von mehr als 180 Grad, wird der
KaKo aufgrund der Stellung von Strebförderer und Ge-
winnungsmaschine und Schildausbaugestell zueinander
in einer unerwünschten Weise vergrößert, so dass in die-
sem Fall das Voreilen von Strebförderer mit Gewin-

nungsmaschine gegenüber dem Schildausbaugestell
verringert werden muss, um damit den KaKo zu begrenz-
en. Hierzu ist nach einem Ausführungsbeispiel der Erfin-
dung vorgesehen, dass bei einem festgestellten Diffe-
renzwinkel von mehr als 180 Grad der Rückweg des
Strebförderers zum Kohlenstoß hin bei vorgerücktem
Schreitausbaugestell und damit die Schnittbreite der Ge-
winnungsmasche derart verringert wird, dass sich beim
Durchgang der Gewinnungsmaschine ein im Vergleich
mit der normalen Schnittbreite der Gewinnungsmaschi-
ne geringerer Kappe-Kohlenstoß-Abstand einstellt.
[0020] Derartige Situationen sind dann besser be-
herrschbar, wenn nach einem Ausführungsbeispiel der
Erfindung vorgesehen ist, dass der Hub der Schreitzy-
linder größer eingestellt wird als die Schnittbreite des Ge-
winnungsmittels, weil auch über diese Lösung verhindert
werden kann, dass der Kappe-Kohlenstoß-Abstand auf
ein zu großes Ausmaß anwächst.
[0021] Die gleichen Überlegungen zur Beherrschung
des KaKo gelten auch für Ausführungsformen von Stre-
bausrüstungen, bei denen die Hangendkappe mittels ei-
ner in Richtung des Kohlenstoßes ausfahrbaren Anstell-
schiebekappe verlängerbar ist, soweit in der Anstell-
schiebekappe ebenfalls ein Neigungssensor angeordnet
und das Ausfahrmaß der Anstellschiebekappe über ein
in der Anstellschiebekappe angeordnetes Wegmesssys-
tem erfassbar ist.
[0022] Soweit sich bei einem als Lemniskatenschild
ausgebildeten Schildausbaugestell das Vorkragen des
kohlenstoßseitigen Endes der Hangendkappe in Abhän-
gigkeit von der Ausfahrhöhe der Stempel des Schildaus-
baugestells aufgrund des durch die Stellung der zwi-
schen Bodenkufe und Bruchschild angeordneten Trag-
lenker bedingten Lemniskatenfehlers ändert, ist vorge-
sehen, dass dieser Fehler bei der Bestimmung des KaKo
als Korrekturfaktor berücksichtigt wird.
[0023] In der Zeichnung sind Ausführungsbeispiele
der Erfindung wiedergegeben, welche nachstehend be-
schrieben sind. Es zeigen:

Fig. 1 ein Schildausbaugestell mit daran angeord-
neten Neigungssensoren in Verbindung mit
einem Strebförderer und einem als Gewin-
nungsmaschine eingesetzten Walzen-
schrämlader in einer schematischen Seiten-
ansicht,

Fig. 2 die Strebausrüstung gemäß Figur 1 im Ein-
satz in einer schematischen Darstellung,

Fig. 3 die Strebausrüstung gemäß Figur 2 bei ei-
nem aufgrund eines auf der Hangendkappe
liegenden Bergepolsters zu befürchtenden
Hangendausbruch,

Fig. 4 die Sollstellung eines Schildausbaugestells
zur Vermeidung eines sich auf der Han-
gendkappe bildenden Bergepolsters in ei-
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ner schematischen Darstellung,

Fig. 5 eine Ausbausituation gemäß Figur 2 bei ei-
nem eingetretenen Hangendausbruch,

Fig. 6 die Ausbausituation gemäß Figur 5 bei un-
terfahrenem Hangendausbruch,

Fig. 7 die Ausbausituation gemäß Figuren 5 und
6 in einem nachfolgenden Arbeitszyklus,

Fig. 8a-c den Einfluss von Muldendurchfahrungen
und Sattelüberfahrungen auf den KaKo in
einer schematischen Darstellung,

Fig. 9 die Strebausrüstung gemäß Figur 1 mit ei-
nem eine zusätzliche Anstellschiebekappe
aufweisenden Schildausbaugestell,

Fig. 10 eine Darstellung des sogenannten Lemnis-
katenfehlers bei einem als Lemniskaten-
schild ausgebildeten Schildausbaugestell.

[0024] Die in Figur 1 dargestellte Strebausrüstung um-
fasst zunächst ein Schildausbaugestell 10 mit einer Bo-
denkufe 11, auf der in paralleler Anordnung zwei Stempel
12 angesetzt sind, von denen in Figur 1 nur ein Stempel
erkennbar ist und die an ihrem oberen Ende eine Han-
gendkappe 13 tragen. Während die Hangendkappe 13
an ihrem vorderen (linken) Ende in Richtung der noch zu
beschreibenden Gewinnungsmaschine vorsteht, ist an
dem hinteren, rechten Ende der Hangendkappe 13 ein
Bruchschild 14 mittels eines Gelenks 15 angelenkt, wo-
bei das Bruchschild von in der Seitenansicht zwei auf der
Bodekufe 11 ruhenden Traglenkern 16 gestützt ist. An
dem Schildausbaugestell 10 sind bei dem dargestellten
Ausführungsbeispiel drei Neigungssensoren 17 ange-
bracht, und zwar ein Neigungssensor 17 an der Boden-
kufe 11, ein Neigungssensor 17 im hinteren Bereich der
Hangendkappe 13 in Nähe des Gelenks 15 und ein Nei-
gungssensor 17 an dem Bruchschild 14. Wie nicht weiter
dargestellt kann an dem vierten beweglichen Bauteil des
Schildausbaugestells 10, den Traglenkern 16, ebenfalls
ein Neigungssensor vorgesehen sein, wobei von den vier
möglichen Neigungssensoren 17 jeweils drei Neigungs-
sensoren eingebaut sein müssen, um mit den davon er-
mittelten Neigungswerten die Stellung des Schildaus-
baugestells in einem Abbauraum zu bestimmen. Insofern
ist die Erfindung nicht auf die konkret in Figur 1 darge-
stellte Anordnung der Neigungssensoren beschränkt,
sondern umfasst alle möglichen Kombinationen von drei
Neigungssensoren an den vier beweglichen Bauteilen
des Schildausbaugestells.
[0025] Das in Figur 1 dargestellte Schildausbaugestell
10 ist an einem Strebförderer 20 angeschlagen, der
ebenfalls einen Neigungssensor 21 aufweist, so dass im
Hinblick auf die Steuerung der Strebausrüstung generell
auch hier Daten hinsichtlich der Fördererlage gewonnen

werden können. Auf dem Förderer 20 ist eine Gewin-
nungsmaschine in Form eines Walzenschrämladers 22
mit einer oberen Walze 23 und einer unteren Walze 24
geführt, wobei auch im Bereich des Walzenschrämladers
22 ein Neigungssensor 25 angeordnet ist, ferner ein Sen-
sor 26 zur Erfassung des jeweiligen Standortes des Wal-
zenschrämladers 22 im Streb sowie Reedstäbe 27 zur
Schnitthöhenmessung.
[0026] Wie sich aus Figur 2 ergibt, stellt sich der Ein-
satz der in Figur 1 beschriebenen Strebausrüstung in
einem Strebbetrieb derart dar, dass die Strebausrüstung
auf dem Liegenden 31 gerückt wird, wobei die Walzen
23 und 24 des Walzenschrämladers 22 den Kohlenstoß
32 hereingewinnen. Das Hangende 30 wird dabei durch
die Hangendkappe 13 jedes Schildausbaugestells 10 ab-
gestützt, wobei mit fortschreitendem Verhieb das Han-
gende 30 als Bruch 40 nach Strebdurchgang hereinfällt.
Aus Figur 2 ergibt sich der in jeder einzelnen Betriebssi-
tuation zwischen der Spitze der kohlenstoßseitigen Han-
gendkappe 13 und dem Kohlenstoß 32 bestehende Ka-
Ko (Kappe-Kohlenstoß-Abstand), der ein Maß für den
freikragenden und nicht unterfangenen Bereich 34 des
Hangenden 30 ist, wobei dieser Bereich 34 grundsätzlich
als ausbruchgefährdet anzusehen ist.
[0027] Wie sich aus Figur 3 ergibt, vergrößert sich der
KaKo 33 dann, wenn sich auf der Hangendkappe 13 des
Schildausbaugestells 10 ein Bergepolster 35 bildet, wel-
ches das Auflager für das Hangende 30 bildet. Bei dem
in Figur 3 dargestellten Ausführungsbeispiel ist gleich-
zeitig eine Ausböschung 36 im Bereich der Oberbank
des Kohlenstoßes 32 eingetreten, und es ist erkennbar,
wie sich ohne eine grundsätzlich andere Stellung der
Strebausrüstung im Vergleich mit Figur 2 ein wesentlich
größerer KaKo 33 ergibt, so dass sich der ausbruchge-
fährdete Bereich 34 erheblich vergrößert.
[0028] Aus Figur 4 ist erkennbar, dass bei einer fort-
während eingestellten Neigung der Hangendkappe 13
mit einem Abfallen von ihrem kohlenstoßseitigen Ende
in Richtung zur Bruchseite 40 während des Schreitvor-
ganges ein sich bildendes Bergepolster 35 jeweils abge-
streift wird. Gleichzeitig ist im Bereich der Bodenkufe 11
erkennbar, dass die Bodenkufe 11 mit einem leicht an-
steigenden Winkel in Abbaurichtung 38 zum Strebförde-
rer 20 hin zu stellen ist, da hierdurch das Aufgleiten auf
auf dem Liegenden 31 liegendes Haufwerk begünstigt
wird. Diese Maßnahmen können im einzelnen durch an
dem Schildausbaugestell 10 angeordnete, jedoch nicht
im einzelnen dargestellte Eckzylinder zwischen der Han-
gendkappe 13 und dem Bruchschild 14 sowie durch eine
an sich bekannte Hubvorrichtung im Bereich der Boden-
kufe 11 (sog. Baselift) verwirklicht sein.
[0029] Wird somit aufgrund der erfindungsgemäßen
Fahrweise das Entstehen eines Bergepolsters auf der
Hangendkappe vermieden, so stellt sich entsprechend
ein geringerer KaKo 33 ein.
[0030] In den Figuren 5 bis 7 ist nun der Durchgang
der Strebausrüstung durch einen Hangendbereich mit
einem Ausbruch 37 dargestellt. Hierzu ist aus Figur 5
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erkennbar, dass bei einem geschehenen Ausbruch 37
die Gefahr besteht, dass sich das kohlenstoßseitige En-
de der Hangendkappe 13 in den Ausbruch 37 hineinstellt,
und dieser Vorgang kann anhand des von dem an der
Hangendkappe 13 befindlichen Neigungssensors 17 er-
fasst werden. Als weiteres Identifizierungsmerkmal für
das Vorliegen eines Ausbruches im Hangenden kann
auch die Änderung der Höhenlage der Hangendkappe
13 durch Feststellung der Ausfahrhöhe der Stempel 12,
beispielsweise über die Anordnung entsprechender Sen-
soren 18 an den Stempeln 12, herangezogen werden.
Wenn die Hangendkappe 13 die schematisch angedeu-
tete Stellung mit einem Hineinragen in den Ausbruch 37
einnehmen würde, ist ersichtlich, dass - wie sich andeu-
tungsweise auch aus Figur 6 ergibt - die Hangendkappe
13 gegen das kohlenstoßseitige Ende des Ausbruchs 37
anstoßen und dabei entweder das weitere Schreiten des
Schildausbaugestells 10 hindern oder aber den Aus-
bruch 37 vergrößern würde. Um eine derartige nachtei-
lige Folge zu vermeiden ist vorgesehen, die Hangend-
kappe 13 nur in dem Maß beziehungsweise mit der Nei-
gung zu setzen, die sie in den vorangegangenen Arbeits-
zyklen bei vollflächiger Anlage am Hangenden 30 auch
aufgewiesen hat, so dass ein Hineinschwenken der Han-
gendkappe 13 in den Ausbruch 37 nicht erfolgt. Somit
wird die Hangendkappe 13 den Ausbruch 37 unterfahren,
wie dies in Figur 6 prinzipiell dargestellt ist. Kommt das
kohlenstoßseitige Ende der Hangendkappe 13 wieder in
Anlage gegen das Hangende 30, so ergibt sich keine
Neigungstendenz mehr bezüglich einer Schrägstellung
der Hangendkappe 13, und dieses kann als Signal dafür
abgegriffen werden, dass der Ausbruch 37 unterfahren
ist.
[0031] In gleicher Weise ergibt sich bei einem nachfol-
genden Arbeitszyklus eine zu beachtende Situation
dann, wenn, wie aus Figur 7 ersichtlich, der hintere Be-
reich der Hangendkappe 13 unter den Ausbruch 37 ge-
langt, weil sich dann dieser hintere Bereich aufgrund des
Stempeldruckes ebenfalls in den Ausbruch 37 hineinzu-
bewegen trachtet, so dass sich eine entsprechende
Schrägstellung der Hangendkappe 13 in Abbaurichtung
38 ergibt. Auch diese Situation ist beherrschbar, indem
die Hangendkappe 13 nur mit ihrer in einem vorherge-
henden Arbeitszyklus aufgenommenen Neigung gesetzt
wird.
[0032] Während es bei den in den Figuren 2 bis 7 dar-
gestellten Ausführungsbeispielen um die Kontrolle bzw.
Beherrschung des sich tatsächlich einstellenden KaKo
geht, ist davon der technisch bedingte KaKo zu unter-
scheiden, der sich aus der Auslegung der Strebausrüs-
tung als solcher ergibt. Dieser technische KaKo ent-
spricht dem Sicherheitsabstand, den die Hangendkappe
13 bei gegen den Kohlenstoß 32 gerücktem Strebförde-
rer 20 einhalten muss, um bei dem Passieren der auf
dem Strebförderer 20 fahrenden Gewinnungsmaschine
22 eine Kollision zwischen der Schrämwalze 23 und dem
Hangendschild 13 zu vermeiden. Ändern sich die Einfal-
lensverhältnisse des Flözes, was mit einem Durchfahren

von Mulden bzw. Überfahren von Sätteln verbunden sein
kann, so führen unterschiedliche Neigungsstellungen
von Schildausbaugestell und Strebförderer mit Gewin-
nungsmaschine gegeneinander zu einer Änderung des
KaKo, der den technisch notwendigen KaKo unter- oder
auch überschreitet. Bei einem Unterschreiten des tech-
nisch bedingten KaKo besteht eine Kollisionsgefahr zwi-
schen Gewinnungsmaschine und Schildausbaugestell,
und bei Überschreiten des technisch bedingten KaKo
steigt die Gefahr eines Ausbruches der nicht unterstütz-
ten Hangendfläche.
[0033] Wie anhand der Einzeldarstellungen gemäß Fi-
guren 8a bis 8c dargestellt, kommt es bei Muldendurch-
fahrungen und Sattelüberfahrungen zu einer unge-
wünschten Veränderung des KaKo. Wie sich zunächst
aus einem Vergleich von Figur 8b mit Figur 8a ergibt,
führt das Anfahren einer Mulde (Figur 8b) zu einer Nei-
gungsstellung von Strebförderer 20 und Gewinnungsma-
schine 22, die über an diesen angeordneten Neigungs-
sensoren 21 beziehungsweise 25 erfassbar ist. Den hier
aufgenommenen Neigungswerten können die an dem
Schildausbaugestell 10 aufgenommenen Neigungswer-
te gegenübergestellt werden, und hieraus ergibt sich ein
Differenzwinkel, der auf die jeweilige Aufstandsfläche
des Schreitausbaugestells 10 und des Strebförderers 20
mit Gewinnungsmaschine 22 auf dem Liegenden 31 be-
zogen sein kann. Bei der in Figur 8b dargestellten Mul-
dendurchfahrung ergibt sich ein Differenzwinkel von klei-
ner 180Grad, und dies führt dazu, dass der in Figur 8a
noch gegebene Abstand zwischen dem kohlenstoßsei-
tigen Ende der Hangendkappe 13 und der Gewinnungs-
maschine 22 sich verringert, damit auch der sich einstel-
lende, hier nicht weiter dargestellte KaKo. Um das damit
verbundene Kollisionsrisiko auszuschalten, ist erfin-
dungsgemäß vorgesehen, dass in einer solchen Situati-
on das Schildausbaugestell 10 nicht um den vollen Be-
trag nachgezogen wird, sondern gegenüber dem Streb-
förderer 20 mit Gewinnungsmaschine 22 etwas zurück-
bleibt, damit der aus technischen Gründen notwendige
Abstand bzw. KaKo eingehalten wird.
[0034] Eine umgekehrte Situation ergibt sich bei einer
Sattelüberfahrung, wie diese in Figur 8c im Vergleich mit
Figur 8a dargestellt ist. Hierbei ergibt sich ein Diffe-
renzwinkel von mehr als 180 Grad, was bedeutet, dass
im Hangendbereich der Abstand zwischen Hangendkap-
pe 13 und Gewinnungsmaschine 22, damit auch der Ka-
Ko, aufgerissen wird. Um hier den KaKo nicht zu groß
werden zu lassen, ist vorgesehen, dass im automati-
schen Ablauf das Schildausbaugestell 10 um den vollen
Schreitweg nach vorne gezogen wird, dass aber die
Schnittbreite der Gewinnungsmaschine 22 zurückge-
nommen wird. Bei einer entsprechend eingerichteten
Überwachung der technisch bedingten KaKo und daran
angepasster Fahrweise der Strebausrüstung ist es in vor-
teilhafter Weise möglich, die sogenannte "Steckung", d.
h. den Abstand zwischen dem Schildausbaugestell 10
und dem Strebförderer 20, zu verringern, so daß dabei
die Hangendkappe 13 weiter in Richtung der Kohlensto-
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ßes 32 vorkragt und dadurch der KaKo 33 verringert ist.
Da die "Steckung" auch im laufenden Betrieb veränder-
bar ist, kann je nach Lagerstättenbedingungen der auto-
matische Betrieb der Strebausrüstung angepasst wer-
den, indem das Vorziehen der Schildausbaugestelle 10
so weit angesteuert wird, daß der technisch notwendige
KaKo eingehalten ist.
[0035] Wie in Figur 9 dargestellt, sind auch Schildaus-
baugestelle 10 bekannt, die im Bereich ihrer Hangend-
kappe 13 über eine Ausstellschiebekappe 41 verfügen.
Auch mit solchen Schildausbaugestellen 10 ist die Erfin-
dung zu verwirklichen, und hierbei ist vorgesehen, dass
in der Ausstellschiebekappe 41 ebenfalls ein Neigungs-
sensor 17 sowie ein Wegmesssystem 42 angeordnet
sind, damit die Stellung der Ausstellschiebekappe 41 im
Verhältnis zur Bodenkufe 11 bei der automatischen Ab-
laufsteuerung des Arbeitszyklus des Schildausbauge-
stells 10 berücksichtigt werden kann.
[0036] Eine weitere Fehlerkorrektur im Rahmen der er-
findungsgemäßen Anwendung ist bei dem Einsatz von
sogenannten Lemniskatenschilden möglich, bei denen
sich die Lage des kohlenstoßseitigen Endes der Han-
gendkappe 13 in Abhängigkeit von der Ausfahrhöhe des
Schildes ändert, und der mit 43 in Figur 10 angedeutete
Lemniskatenfehler ist bei der Ermittlung des KaKo im
Einzelfall entsprechend zu berücksichtigen.
[0037] Die Voraussetzungen für die Beherrschung des
Kappe-Kohlenstoß-Abstandes in einem automatisierten
Betrieb der Schildausbaugestelle können auch dadurch
verbessert werden, dass konstruktive Veränderungen an
den Schildausbaugestellen bei über Tage durchgeführ-
ten Reparatur- und Wartungsarbeiten ausgeführt sein
können. Dies gilt auch und insbesondere für Neukon-
struktionen von Schildausbaugestellen, bei denen die Er-
fordernisse des automatisierten Ausbaubetriebs von Be-
ginn an berücksichtigt werden können.
[0038] Die in der vorstehenden Beschreibung, den Pa-
tentansprüchen, der Zusammenfassung und der Zeich-
nung offenbarten Merkmale des Gegenstandes dieser
Unterlagen können einzeln als auch in beliebigen Kom-
binationen untereinander für die Verwirklichung der Er-
findung in ihren verschiedenen Ausführungsformen we-
sentlich sein.

Patentansprüche

1. Verfahren zur gesteuerten Einhaltung eines gebirgs-
mechanisch günstigen Kappe-Kohlenstoß-Abstan-
des (33) bei einen Strebförderer (20), wenigstens
eine Gewinnungsmaschine (22) sowie einen hy-
draulischen Schildausbau aufweisenden Strebbe-
trieben im untertägigen Steinkohlenbergbau, bei
welchem mittels an wenigstens drei der vier Haupt-
bauteile jedes Schildausbaugestells (10) wie Boden-
kufe (11), Bruchschild (14), Traglenkern (16) und
bruchseitigem Bereich der Hangendkappe (13) an-
gebrachter Neigungssensoren (17) die Neigung von

Hangendkappe (13) und Bodenkufe (11) in Abbau-
richtung ermittelt und anhand der gemessenen Da-
ten in einer Rechnereinheit bei auftretenden Ände-
rungen im Neigungswinkel der Hangendkappe (13)
die Auswirkungen auf den Kappe-Kohlenstoß-Ab-
stand (33) bestimmt werden und eine automatische
Anpassung der beim aus Einrauben, Vorziehen und
Setzen bestehenden Arbeitszyklus des Schildaus-
baugestells (10) maßgeblichen Parameter erfolgt.

2. Verfahren nach Anspruch 1, bei welchem mittels der
Neigungssensoren (17) die Neigung der einzelnen
Schildausbaugestelle (10) quer zur Abbaurichtung
ermittelt und mit der ermittelten Querneigung be-
nachbarter Schildausbaugestelle (10) verglichen
wird und bei oberhalb eines als zulässig eingestell-
ten Wertes während des Arbeitszyklus eine Ausrich-
tung des jeweiligen Schildausbaugestells (10) im
Verhältnis zu seinen Nachbarschildausbaugestellen
erfolgt.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, bei welchem bei
jedem Arbeitszyklus des Schildausbaugestells (10)
die Hangendkappe (13) so eingestellt wird, dass sich
ein Abfallen der Hangendkappe (13) von ihrem koh-
lenstoßseitigen Ende zu ihrem bruchseitigen Ende
ergibt.

4. Verfahren nach Anspruch 3, bei welchem die An-
steuerung der Stellung der Hangendkappe (13) mit
Hilfe von am Schildausbaugestell (10) angeordneten
Eckzylindern erfolgt.

5. Verfahren nach einem der Ansprüche 1 bis 4, bei
welchem bei jedem Arbeitszyklus des Schildausbau-
gestells (10) die Neigung der Bodenkufe (11) so ein-
gestellt wird, dass sich ein Ansteigen der Bodenkufe
(11) zum Strebförderer (20) hin ergibt.

6. Verfahren nach Anspruch 5, bei welchem die An-
steuerung der Stellung der Bodenkufe (11) mit Hilfe
einer am Schildausbaugestell (10) eingerichteten
Hubvorrichtung erfolgt.

7. Verfahren nach einem der Ansprüche 1 bis 6, bei
welchem bei Feststellung einer zwischen zwei Ar-
beitszyklen auftretenden Änderung in der Neigung
der Hangendkappe (13) in Abbaurichtung beim
nächstfolgenden Arbeitszyklus die Hangendkappe
(13) mit einer Neigung gesetzt wird, die der Stellung
der Hangendkappe (13) in einem vorangegangenen
Arbeitszyklus entspricht.

8. Verfahren nach Anspruch 7, bei welchem die Aus-
fahrhöhe der die Hangendkappe (13) tragenden
Stempel (12) des Schildausbaugestells (10) erfasst
und die jeweilige Höhenlage der Hangendkappe (13)
zur Bodenkufe (11) in den einzelnen Arbeitszyklen
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zur Bestimmung der erforderlichen Lage der Han-
gendkappe (13) berücksichtigt wird.

9. Verfahren nach Anspruch 7 oder 8, bei welchem der
Setzvorgang des Schildausbaugestells (10) auto-
matisch beendet wird, wenn der Neigungssensor
(17) der Hangendkappe (13) eine Fehlstellung der
Hangendkappe (13) im Vergleich zu deren Stellung
in einem vorangegangenen Arbeitszyklus anzeigt.

10. Verfahren nach Anspruch 9, bei welchem im An-
schluss eine bei einem Schildausbaugestell (10) ein-
gerichtete Nachsetzsteuerung für den nachfolgen-
den Arbeitszyklus automatisch deaktiviert und für
den darauf folgenden Arbeitszyklus erneut aktiviert
wird.

11. Verfahren nach einem der Ansprüche 7 bis 10, bei
welchem der Schreitweg der das Nachziehen des
Schildausbaugestells (10) an den Strebförderer (20)
bewirkenden Schreitzylinder über eine Wegmess-
vorrichtung erfasst wird.

12. Verfahren nach einem der Ansprüche 7 bis 11, bei
welchem an Strebförderer (20) und/oder Gewin-
nungsmaschine (22) jeweils ein Neigungssensor
(21, 25) angeordnet und der Neigungswinkel von
Strebförderer (20) und/oder Gewinnungsmaschine
(22) in Abbaurichtung ermittelt wird.

13. Verfahren nach Anspruch 12, bei welchem bei fest-
gestellten Abweichungen in den Neigungswinkeln
von Strebförderer (20) und Gewinnungsmaschine
(22) einerseits und Schildausbaugestell (10) ande-
rerseits der Differenzwinkel zwischen den Standflä-
chen von Strebförderer (20) und Schildausbauge-
stell (10) ermittelt wird.

14. Verfahren nach Anspruch 13, bei welchem bei einem
festgestellten Differenzwinkel von weniger als 180
Grad der Schreitweg des Schildausbaugestells (10)
zum Strebförderer (20) während des Arbeitszyklus
derart verringert wird, dass ein Durchgang der Ge-
winnungsmaschine (22) vor der kohlenstoßseitigen
Kappenspitze der Hangendkappe (13) möglich ist.

15. Verfahren nach Anspruch 13, bei welchem bei einem
festgestellten Differenzwinkel von mehr als 180
Grad der Rückweg des Strebförderers (20) zum Koh-
lenstoß (32) hin bei vorgerücktem Schreitausbauge-
stell (10) derart verringert wird, dass sich beim
Durchgang der Gewinnungsmaschine (22) ein als
maximal vorgegebener Kappe-Kohlenstoß-Abstand
(33) einstellt.

16. Verfahren nach einem der Ansprüche 1 bis 15, bei
welchem der Hub der Schreitzylinder größer einge-
stellt wird als die Schnittbreite der Gewinnungsma-

schine (22).

17. Verfahren nach einem der Ansprüche 1 bis 16, bei
welchem die Hangendkappe (13) mittels einer in
Richtung des Kohlenstoßes (32) ausfahrbaren An-
stellschiebekappe (41) verlängerbar ist und an der
Anstellschiebekappe (41) ein Neigungssensor (17)
angeordnet und das Ausfahrmaß der Anstellschie-
bekappe (41) über ein in der Anstellschiebekappe
(41) angeordnetes Wegmesssystem (42) erfassbar
ist.

18. Verfahren nach einem der Ansprüche 1 bis 17, dass
der in Abhängigkeit von der Ausfahrhöhe des
Schildausbaugestells (10) auftretende Lemniska-
tenfehler (43) bei der Bestimmung des Kappe-Koh-
lenstoß-Abstandes (33) berücksichtigt wird.

Claims

1. A method for the controlled maintaining of a top can-
opy-coal face distance (33), which is favorable for
rock mechanics, in longwall operations having a face
conveyor (20), at least one extraction machine (22),
and a hydraulic shield support, in underground coal
mining, wherein, using inclination sensors (17) at-
tached to at least three of the four main components
of each shield support frame (10), such as floor skid
(11), gob shield (14), support connection rods (16),
and gob-side area of the top canopy (13), the incli-
nation of top canopy (13) and floor skid (11) in the
mining direction is ascertained and the effects on the
top canopy-coal face distance (33) are determined
on the basis of the measured data in a computer unit
in the event of occurring changes in the angle of in-
clination of the top canopy (13) and an automatic
adaptation is performed of the decisive parameters
of the work cycle, consisting of a retracting, advanc-
ing, and setting process, of the shield support frame
(10).

2. The method according to Claim 1, wherein the incli-
nation of the individual shield support frames (10)
laterally to the mining direction is ascertained using
the inclination sensors (17) and compared to the as-
certained lateral inclination of adjacent shield sup-
port frames (10) and, in the event of a value above
a permissible set value during the work cycle, an
orientation of the particular shield support frame (10)
in relation to its adjacent shield support frames is
performed.

3. The method according to Claim 1 or 2, wherein dur-
ing each work cycle of the shield support frame (10),
the top canopy (13) is set so that a decline of the top
canopy (13) results from its coal-seam-side end to
its gob-side end.
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4. The method according to Claim 3, wherein the con-
trol of the position of the top canopy (13) is performed
with the aid of corner cylinders situated on the shield
support frame (10).

5. The method according to one of Claims 1 through 4,
wherein the inclination of the floor skid (11) is set
during each work cycle of the shield support frame
(10) so that a rise of the floor skid (11) toward the
face conveyor (20) results.

6. The method according to Claim 5, wherein the con-
trol of the position of the floor skid (11) is performed
with the aid of a lift device set up on the shield support
frame (10).

7. The method according to one of Claims 1 through 6,
wherein, upon establishment of a change in the in-
clination of the top canopy (13) in the mining direction
occurring between two work cycles, the top canopy
(13) is set with an inclination during the next following
work cycle which corresponds to the position of the
top canopy (13) in a preceding work cycle.

8. The method according to Claim 7, wherein the ex-
tension height of the prop (12) of the shield support
frame (10) supporting the top canopy (13) is detected
and the particular vertical location of the top canopy
(13) to the floor skid (11) in the individual work cycles
is considered for the determination of the required
location of the top canopy (13).

9. The method according to Claim 7 or 8, wherein the
setting action of the shield support frame (10) is end-
ed automatically if the inclination sensor (17) of the
top canopy (13) indicates an incorrect position of the
top canopy (13) in comparison to its position in a
preceding work cycle.

10. The method according to Claim 9, wherein a post-
setting control set up in a shield support frame (10)
is subsequently automatically deactivated for the fol-
lowing work cycle and activated again for the next
following work cycle.

11. The method according to one of Claims 7 through
10, wherein the stepping distance of the stepping
cylinders which cause the shield support frame (10)
to shift to the face conveyor (20) is detected via a
distance measuring device.

12. The method according to one of Claims 7 through
11, wherein an inclination sensor (21, 25) is situated
in each case on face conveyor (20) and/or extraction
machine (22) and the angle of inclination of face con-
veyor (20) and/or extraction machine (22) in the min-
ing direction is ascertained.

13. The method according to Claim 12, wherein, in the
event of established deviations in the angles of in-
clination of face conveyor (20) and extraction ma-
chine (22), on the one hand, and shield support frame
(10), on the other hand, the differential angle be-
tween the footprints of face conveyor (20) and shield
support frame (10) is ascertained.

14. The method according to Claim 13, wherein, in the
event of an established differential angle of less than
180°, the stepping distance of the shield support
frame (10) to the face conveyor (20) is reduced dur-
ing the work cycle in such a manner that a passage
of the extraction machine (22) in front of the coal-
seam-side top tip of the top canopy (13) is possible.

15. The method according to Claim 13, wherein, in the
event of an established differential angle of greater
than 180°, the shifting distance of the face conveyor
(20) to the coal seam (32) with the shield support
frame (10) as advanced is reduced in such a manner
that during passage of the extraction machine (22),
a maximum specified top canopy-coal face distance
33) results.

16. The method according to one of Claims 1 through
15, wherein the stroke of the stepping cylinders is
set greater than the cutting width of the extraction
machine (22).

17. The method according to one of Claims 1 through
16, wherein the top canopy (13) can be elongated
using an advancing sliding top (41) extendable in the
direction of the coal seam (32) and an inclination
sensor (17) is situated on the advancing sliding top
(41) and the extension dimension of the advancing
sliding top (41) is detectable via a distance measur-
ing system (42) situated in the advancing sliding top
(41).

18. The method according to one of Claims 1 through
17, wherein the lemniscate error (43) occurring as a
function of the extension height of the shield support
frame (10) is considered in the determination of the
top canopy-coal face distance (33).

Revendications

1. Procédé de maintien régulé d’une distance entre un
chapeau et un front de taille avantageux pour la mé-
canique des roches (33) pour des opérations de taille
présentant une bande transporteuse de taille (20),
au moins une machine d’extraction (22) ainsi que
des piles à flèche hydrauliques dans l’exploitation
de mine de houille souterraine, pour lequel l’inclinai-
son du chapeau du toit (13) et du patin (11) est dé-
terminée dans le sens d’extraction à l’aide de cap-
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teurs d’inclinaison (17) montés sur au moins trois
des quatre composants principaux de chaque bâti
de pile à flèche (10) comme un patin (11), un bouclier
côté foudroyage (14), des bras supports (16) et une
zone côté foudroyage du chapeau du toit (13) et les
répercussions sur la distance entre le chapeau et le
front de taille (33) sont déterminées à l’aide de don-
nées mesurées dans une unité de calcul pour des
modifications survenant dans l’angle d’inclinaison du
chapeau de toit (13), et une adaptation automatique
des paramètres déterminants pour le cycle de travail
se composant du déboisage, de l’avancement et de
l’affaissement du bâti de pile à flèche (10) est effec-
tuée.

2. Procédé selon la revendication 1, pour lequel l’incli-
naison des bâtis de pile à flèche (10) individuels est
déterminée transversalement au sens d’extraction à
l’aide de capteurs d’inclinaison (17) et est comparée
avec l’inclinaison transversale déterminée des bâtis
de pile à flèche (10) contigus et en cas de valeur
supérieure à une valeur réglée comme étant toléra-
ble pendant le cycle de travail, une orientation du
bâti de pile à flèche (10) respectif par rapport à ses
bâtis de pile à flèche contigus est effectuée.

3. Procédé selon la revendication 1 ou 2, pour lequel
pour chaque cycle de travail du bâti de pile à flèche
(10), le chapeau de toit (13) est réglé de sorte qu’un
affaissement du chapeau de toit (13) se produise de
son extrémité côté front de taille à son extrémité côté
foudroyage.

4. Procédé selon la revendication 3, pour lequel la po-
sition du chapeau de toit (13) est commandée à l’aide
de cylindres d’angle disposés sur le bâti de pile à
flèche (10).

5. Procédé selon l’une quelconque des revendications
1 à 4, pour lequel pour chaque cycle de travail du
bâti de pile à flèche (10), l’inclinaison du patin (11)
est réglée de sorte que le patin (11) monte vers la
bande transporteuse de taille (20).

6. Procédé selon la revendication 5, pour lequel la po-
sition du patin (11) est commandée à l’aide d’un dis-
positif de levage aménagé sur le bâti de pile à flèche
(10).

7. Procédé selon l’une quelconque des revendications
1 à 6, pour lequel en cas de constatation d’une mo-
dification survenant entre deux cycles de travail dans
l’inclinaison du chapeau de toit (13) dans le sens
d’extraction, lors du cycle de travail suivant, le cha-
peau de toit (13) est placé avec une inclinaison qui
correspond à la position du chapeau de toit (13) dans
un cycle de travail précédent.

8. Procédé selon la revendication 7, pour lequel la hau-
teur de remontée de l’étançon (12) portant le cha-
peau de toit (13) du bâti de pile à flèche (10) est
détectée et la position verticale respective du cha-
peau de toit (13) par rapport au patin (11) est prise
en considération dans les cycles de travail indivi-
duels pour la détermination de la position requise du
chapeau de toit (13).

9. Procédé selon la revendication 7 ou 8, pour lequel
le procédé de placement du bâti de pile à flèche (10)
est automatiquement terminé si le capteur d’inclinai-
son (17) du chapeau de toit (13) indique une position
erronée du chapeau de toit (13) par rapport à sa
position dans un cycle de travail précédent.

10. Procédé selon la revendication 9, pour lequel une
commande de retraitement configurée pour un bâti
de pile à flèche (10) pour le cycle de travail suivant
est ensuite désactivée automatiquement et est réac-
tivée pour le cycle de travail suivant.

11. Procédé selon l’une quelconque des revendications
7 à 10, pour lequel le pas des cylindres marchants
provoquant le réétirage du bâti de pile à flèche (10)
sur la bande transporteuse de taille (20) est détecté
par un dispositif de mesure de course.

12. Procédé selon l’une quelconque des revendications
7 à 11, pour lequel respectivement un capteur d’in-
clinaison (21, 25) est disposé sur la bande transpor-
teuse de taille (20) et/ou la machine d’extraction (22)
et l’angle d’inclinaison de la bande transporteuse de
taille (20) et/ou de la machine d’extraction (22) est
déterminé dans le sens d’extraction.

13. Procédé selon la revendication 12, pour lequel en
cas de divergences constatées dans les angles d’in-
clinaison de la bande transporteuse de taille (20) et
de la machine d’extraction (22) d’une part et le bâti
de pile à flèche (10) d’autre part, l’angle différentiel
entre les surfaces de support de la bande transpor-
teuse de taille (20) et le bâti de pile à flèche (10) est
déterminé.

14. Procédé selon la revendication 13, pour lequel en
cas de constatation d’un angle différentiel de moins
de 180 degrés, le pas du bâti de pile à flèche (10)
vers la bande transporteuse de taille (20) est diminué
pendant le cycle de travail de telle manière qu’un
passage de la machine d’extraction (22) soit possible
avant la pointe de chapeau côté front de taille du
chapeau de toit (13).

15. Procédé selon la revendication 13, pour lequel en
cas de constatation d’un angle différentiel de plus
de 180 degrés, la course arrière de la bande trans-
porteuse de taille (20) vers le front de taille (32) est
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diminuée lorsque le bâti de pile à flèche (10) avance
de telle manière que lors du passage de la machine
d’extraction (22), il y ait une distance entre le cha-
peau et le front de taille (33) prescrite au maximum.

16. Procédé selon l’une quelconque des revendications
1 à 15, pour lequel le levage des cylindres marchants
est réglé plus grand que la largeur de coupe de la
machine d’extraction (22).

17. Procédé selon l’une quelconque des revendications
1 à 16, pour lequel le chapeau de toit (13) peut être
prolongée à l’aide d’un bout de coulissement et ser-
rage (41) déployable en direction du front de taille
(32) et un capteur d’inclinaison (17) est disposé sur
le bout de coulissement et serrage (41) et le degré
de déploiement du chapeau de coulissement et ser-
rage (41) peut être détecté par un système de me-
sure de course (42) disposé dans le bout de coulis-
sement et serrage (41).

18. Procédé selon l’une quelconque des revendications
1 à 17, caractérisé en ce que l’erreur de lemniscate
(43) survenant en fonction de la hauteur de déploie-
ment du bâti de pile à flèche (10) est prise en con-
sidération pour la détermination de la distance entre
le chapeau et le front de taille (33).

19 20 



EP 2 247 826 B1

12



EP 2 247 826 B1

13



EP 2 247 826 B1

14



EP 2 247 826 B1

15



EP 2 247 826 B1

16



EP 2 247 826 B1

17

IN DER BESCHREIBUNG AUFGEFÜHRTE DOKUMENTE

Diese Liste der vom Anmelder aufgeführten Dokumente wurde ausschließlich zur Information des Lesers aufgenommen
und ist nicht Bestandteil des europäischen Patentdokumentes. Sie wurde mit größter Sorgfalt zusammengestellt; das
EPA übernimmt jedoch keinerlei Haftung für etwaige Fehler oder Auslassungen.

In der Beschreibung aufgeführte Patentdokumente

• DE 19636389 A1 [0003]


	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Aufgeführte Dokumente

