Pogon transportera sa gumenom trakom

* Elasticno povezani pogoni preko konstruktivnih
elemenata postrojenja

* Koriste se za transport rastresitih materijala (uglja,
rude i zemlje)

* Na povrsinskim kopovima koriste se transporteri
velikih duzina i kapaciteta



Primer sistema tracnih transportera na

povrsmskom kopu
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Visemotorni pogoni — Pogon TT sa gumenom trakom
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Tracni transporteri — osnovni delovi

Smer kretanja materijala
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Tracni transporter sa dva pogonska bubnja,
1i 2 - Pogonski bubnjevi; 3 - Zatezni bubanj
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Tracni transporter sa pogonom na oba kraja,

1,2, 3i4 - Pogonski bubnjevi; 5i 6 - Zatezni bubanj
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Pogonski bubanj sa pogonom na obe strane




Tracni transporteri — osnovni delovi
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Izgled jednog tracnog transportera

Transport rastresitog materijala
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Presipno mesto izmedu dva tracna
transportera

Skener za merenje
pop. preseka materijala

Visemotorni pogoni —

Pogon TT sa gumenom trakom



Klasi¢ni pogoni na tracnim transporterima

» U klasi¢nim pogonima tracnih transportera primenjuju se :
1. Kavezni asinhroni elektromotori, sa direktnim ukljucenjem na napajanje,
2. Kavezni asinhroni motor, sa prebacacem zvezda — trougao
3. Soft starteri
4. Motori sa kliznim prstenovima (namotani rotor) i rotorskim upustacem, i
5. Pogoni sa hidrodinamickim spojnicama
»Za manje tracne transportere sa pogonima do 30 — 45 kW i dalje se u najveéem
broju slucajeva primenjuju prve tri varijante pogona.
» Kod savremenih tracnih transportera velikih kapaciteta, duZina i Sirina trake, koji
imaju veliku instalisanu snagu (1MW po motoru), preslo na upotrebu frekventnih

pretvaraca.
» Kod klasi¢nih pogona velikih snaga (ali manjih od 1MW po motoru) i dalje se
primenjuje varijante 4 i 5. T1|>~/_J

» 0snovna razlika: klasicni (konvencionalni) pogoni 4@4
imaju konstantnu brzinu u stacionarnom stanju, dok T
se kod pogona sa frekventnim pretvaracima —Bzr] @
ona moze menjati Lk
Principijelna Sema soft-startera: _Ejzi
T6




Neravnomerna raspodela opterec¢enja

- Javlja se kod pogona sa viSe pogonskih bubnjeva zbog razliCitih prec¢nika bubnjeva
(posledica habanja, prljavstine...)

- Obimne brzine bubnjeva su jednake medusobno, i jednake su brzini trake. Medutim,
usled nejednakih precnika bubnjeva, dolazi do znacajne, nezeljene nejednakosti
brzina motora na razli¢itim pogonskim bubnjevima - posledica neravhomerna
raspodela momenata

-Bice analizirana tri slucaja:
| — Pogoni sa motorima direktno priklju¢enim na mrezu
Il - Pogoni sa asinhronim motorima sa namotanim rotorima
lIl — Pogoni sa soft starterima

-Kod pogona sa hidraulickim spojnicama problem se resava razli¢itom koli¢inom
punjenja spojnica uljem na pogonima.



I — Pogoni sa motorima direktno prikljucenim
na mrezu — raspodela momenata
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Il - Pogoni sa asinhronim motorima sa
namotanim rotorima — raspodela momenata

- Opisani problem se resava tako sSto se u kolo rotora motora koji preuzima vece
opterecenje, trajno ukljuCuje odredena vrednost otpora da bi se prilagodio oblik
mehanicke karakteristike i priblizno ravhomerno podelilo optereéenje izmedu motora.
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lll — Pogoni sa soft starterima — raspodela
momenata

- Opisani problem se reSava smanjenjem napona kod motora koji preuzima veéi moment,
ako se motori napajaju iz razliCitih soft-startera.
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Upravljanje pogonom tracnog transportera

-Kod pogona sa frekventnim pretvara¢ima ne postoji problem neravhomerne
raspodele opterecenja, jer se jednostavnom korekcijom ucestanosti mogu
uskladiti brzine motora, kako bi se dobila jednaka raspodela opterecenja.
Promena brzine, odnosno ucestanosti obezbeduje se kroz upravljacki sistem.

-Klasi¢ni pogoni za transportere ne raspolazu sa moguénosc¢u podesavanja brzine

- Savremeni pogon tracnog transportera se realizuje kao viSemotorni regulisani
pogoni, koji obezbeduju kontrolu brzine sistema, i ravhomernu raspodelu
opterecenja izmedu pogona.

- Koriste dve osnovne upravljacke strukture: prva - ,,master-slave” i druga — sa
regulatorom srednje brzine pogona realizovanim u nadredenom upravljackom
sistemu



Upravljanje pogonom tracnog transportera

» U grupu apsolutno kruto mehanicki povezanih pogona mogu se svrstati i pogon
pogonskog bubnja transportera sa gumenom trakom velikog kapaciteta
» Bitna osobina: brzine svih motora i pokretnih elemenata su uvek u stalnom

odnosu - potrebna je i dovoljna je samo jedna informacija o brzini

Buban;
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1

Pogonski bubanj transportera sa gumenom trakom sa dva motora

Visemotorni pogoni — Pogon TT sa gumenom trakom
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Upravljanje pogonom tracnog transportera
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Struktura upravljanja kruto povezanih pogona




Upravljanje pogonom tracnog transportera

m i
_ _ Mlenomi
K;

N
Z Menomi
i=1

*

o + Re.g. K, i
_; brzine

— K, —>

/
%

Blok dijagram viSemotornog pogona sa krutom mehanickom vezom
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Upravljanje - ,,master-slave*

-Upravljacka struktura ,,master-slave” ima sledece odlike:
» Pogodna je za primenu kod postrojenja gde se ne koriste racunarski sistemi za
upravljanje (PLC), recimo kod delimicnih rekonstrukcija postrojenja.
» Koriste se postojeci resursi regulatora, interni regulatori brzine i momenta.
» Relativno je jednostavna za realizaciju.

-Nedostatci upravljacke strukture ,master-slave” su:

» Frekventni pretvaraci imaju razli¢ite uloge, tako da kod kvara na vode¢em pretvaracu
moraju da se menjaju parametri nekog od vodenih pretvaraca, kako bi on preuzeo ulogu
vodeceg. Neki od proizvodaca predvidaju vise setova parametara, tako da se promenom
seta parametara mogu relativno brzo i jednostavno promeniti uloge regulatora.

» Ne postoji mogucénost daljinskog nadzora i potpuna dijagnostika stanja regulatora, na
osnovu koje se moze imati vise informacija, ne samo o radu pogona, nego i celog
sistema.

» Ne mogu se ostvariti sloZenije varijante upravljanja, koje obezbeduju kompenzaciju
zazora, ili proklizavanja.



Upravljanje - ,,master-slave*
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Upravijacka struktura sa requlatorom srednje
brzine

-Odlike upravljacke strukture sa regulatorom srednje brzine u PLC-u su:
» Svi pretvaraci imaju istu ulogu, i u slucaju ispada jednog iz rada, ili ukoliko ne
postoji potreba za njegovim radom, jednostavno se moze iskljuciti.
» Preko komunikacije sa PLC-om obezbeduje se potpuni nadzor i kompletna
dijagnostika nad regulatorima, a time i celim sistemom.
» U okviru regulatora brzine, a na bazi mogucnosti PLC-a moguca je
implementacija razlicitih logic¢kih funkcija, u cilju realizacije naprednih upravljackih
struktura, koje obezbeduju automatsku kompenzaciju zazora i proklizavanja. Ovo
poslednje je od posebnog znacaja kod transportera.

- Nedostatak reSenja upravljanja sa regulatorom srednje brzine je neophodnost
koris¢enja programabilnog kontrolera (PLC-a) visokih performansi.



Upravijacka struktura sa requlatorom srednje
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Ostale prednosti frekventno requlisanih
pogona u odnosu na klasicne pogone na
tracnim transporterima

» Pored navedene regulacije brzine sa ravhomernom raspodelom opterecenja,
treba navesti i ostale prednosti, kao i mogucnosti upravljackog sistema:

a) brzina kretanja trake:

- Konvencionalni pogoni -konstantna brzina u stacionarnom rezimu rada,

pogoni sa frekventnom regulacijom - omogucéena promena brzine.

- Tehnoloski zahtev za promenom brzine reSavan primenom relativno slozenih sistema
(konvencionalni pogoni). Jednostavna regulacija sa dodatnom moguénosc¢u povecanja
energetske efikasnosti (pogoni sa frekventnom regulacijom )

b) duzina tracnog transportera:

Veca duzina pojedinacnih tracnih transportera za istu instalisanu snagu u slucaju pogona sa
frekventnom regulacijom .




c) Pokretanje tracnih transportera: - veoma izrazena naprezanja svih elemenata, koja se

jos vise uvecavaju sa porastom kapaciteta i duzine (velike inercione mase).
-Elektromehanicki sistemi pokretanja - elektromotor i mehanicka naprava
(mehanicki varijator brzine, hidrodinamicka spojnica, elektromagnetna spojnica).
Brzina obrtanja motora moze biti bitno razliita od brzine pogonskog vratila.
PodeSavanje brzine, momenta, kontrola ubrzanja i usporenja ostvaruje se
mehanickim putem dok se motor uvek okrece istom brzinom.
- Elektricni sistemi pokretanja - motor sa potrebnom elektro opremom za
napajanje, ukljucenje i upravljanje motorom. Mehanicki spoj sa reduktorom - kruta
spojnica, ili spojnice sa sasvim malim stepenom elasti¢nosti. Brzina obrtanja motora
uvek jednaka sa brzinom pogonskog vratila i podesava se potrebama postrojenja.

d) Kocenje tracnih transportera:
- Mehanicko kocenje
- Elektriéno kocenje samo kod pogona sa frekventnim pretvaracima (i neke skupe
varijante soft-startera).
» dinamicko kocenje — Coper i otpornici za kocenje
» rekuperacija — reverzibilni ispravlja¢ u okviru frekventnog pretvaraca




f) Mogucénost proklizavanja: Kod transportera sa trakama vucna sila sa
pogonskih bubnjeva se na traku prenosi na principu adhezije, koja mora da bude
vecéa od vucne sile, u protivnom traka proklizava (brzina trake je manja od
obimne brzine bubnja).

-Posledice — zatrpavanje presipnih mesta, zakoSenja trake, paljenje trake...

- Sistemi za detekciju proklizavanja (samo kod pogona sa frekventnim
pretvaracima) - rade na principu uporedenja brzine pogonskih sa brzinom jednog
pasivnog bubnja.

- Klasi¢na reSenja pogona, kao i sa soft-starterima, ne obezbeduju mogucénost
direktne kontrole vucne sile, odnosno momenta motora, i kod njih nije moguce
primeniti opisanu metodu kontrole proklizavanja.

g) Dimenzionisanje elemenata transportera: U poredenju sa klasi¢nim
transporterima, transporteri sa pogonima sa frekventnim pretvaracima se mogu
dimenzionisati na manju prekidnu ¢vrsto¢u trake, manje pogonske reduktore,
manje bubnjeve, a samim tim i nosecu konstrukciju.




Tracni transporteri sa regulacijom brzine na
povrsinskim kopovima

Nominalni kapacitet
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Principijelna sema kontrole popunjenosti trake

Skener na kraju druge
etazne trake

LPLCipogon g

trake 3,45

Stvarno stanje

EtaZne trake na pocetku
sistema tracnih transportera Ostale trake u sistemu: vezne i
odlagalisna
Q=A-ev v=const v=promenljivo
A promenljivo A — Aqax

A Amax

SIS
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Osnov za smanjenje potrosnje energije

Q — A'Vn — An 'V
P(v)=(m, +m; )-g-u(v)-v

V
PV)=(—-A-L-y,+m; )-g-pu-v=C +C,-v
V
e povecanje energetske efikasnosti sistema

e povecanje kapacitivhog i vremenskog iskoriscenja
sistema.



Upravljacka struktura
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Kontrolni centar V BTO sistema

[ R R R B Grafi¢ki prikaz kretanja

N materijala na traci
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