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采煤机无人化自动截割控制技术成果报告

（小标宋、小二、不加粗）
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一、适用范围及推广前景（150-300字）

本技术实现了采煤机的自动截割控制及采煤机的智能化与信息化，实现了煤矿全工作面自动化运行截割。在解放工人劳动强度、改善工作面工作环境以及对整个矿井自动化建设等方面具有良好的推广应用前景。

二、技术内容

（一）基本原理（150-500字）

采用现代控制技术、总线技术、抗干扰技术、数据通讯技术，解决了采煤机在井下的位置定位、姿态定位、自动导航等涉及采煤机自动截割控制技术的关键技术问题。设计中充分考虑了硬件的模块化，变频器对总线的干扰及主进线高压动力对电控系统的干扰问题，使采煤机具有位置自主定位、姿态自主定位、远程控制、自动导航、自动切割等功能。实现了包括中部的直线自动化开采、自动完成机头、机尾的斜切进刀、割三角煤、清浮煤等全工作面自动化运行截割。

（二）关键技术描述（150-500字）

1.采煤机记忆截割技术。手动操作割煤作为示范刀（或叫基准刀），控制系统采集、存储采煤机各位置下的方向、速度、左右摇臂高度等姿态信息；在自动运行模式下，采煤机根据记忆的工作参数自动割煤。

2.采煤机位置定位技术。对采煤机在工作面的位置，进行实时监测与分析。位置定位越精确，记忆曲线就越平滑，自动化割煤的精度就越高。

3.采煤机姿态定位。对采煤机滚筒的高度、俯仰采角度、行走的方向及速度等姿态信息进行实时的监测、分析，并在姿态信息与位置信息之间建立一一对应的映射关系。

4.通讯抗干扰。采煤工作面电力环境复杂，干扰源多，对采煤机进行远程监测和干预时，必须保证数据的有效性、可靠性、实时性。

三、主要技术指标（150-500字）

（一）采煤机截割高度控制最大误差：<4mm。

（二）采煤机水平姿态检测最大误差：<0.1°。

（三）采煤机行走位置控制最大误差：<32mm。

（四）中央控制单元总响应时间：<1s。

（五）具有工作参数（包括位置、姿态、电压、电流等）的本地及远程监控功能。

（六）具有故障检测、诊断、报警和自动保护功能。

（七）具有“象限”自动控制、闭锁和自动保护功能。

四、项目资助、鉴定、专利或获奖等

1.

    2.
    ........
五、典型案例及成效（200-600字）

该技术在陕煤集团黄陵矿业公司一号矿的 310 工作面应用后，使得单班生产能力达到 8 刀以上，月生产能力突破 25 万吨，作业人员由 9 人减至 1 人。该设备的应用不仅减少了配套的国产装备，而且售价仅为国外同类产品的 2/3，节约了设备成本。该技术的应用，将工人从危险的采场解放到相对安全的顺槽监控中心，提高了工人的安全系数；将工人从操作工变成巡检工，降低了工人的劳动强度、改善了作业环境，提高了原煤产量和煤炭资源回收率，减少了资源浪费，产生了良好的经济效益和社会效益。

六、技术咨询信息

单位：**************

地址：**************

邮编：******
单位负责人及联系方式（法人代表或相关单位负责人）：***（姓名），***（座机），***（手机），***（邮箱）
技术负责人及联系方式（能解释清楚本技术的人）：***（姓名），***（座机），***（手机），***（邮箱）


