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［摘要］　目前煤矿岩巷开拓任务重，岩巷机械化掘进成为各矿普遍存在的技术难题。 石家庄煤矿机械有限
责任公司研发出一种具有自主知识产权、技术先进、适应我国煤矿岩巷掘进要求的岩巷掘进机，在重型岩巷
掘进机整体设计技术、高可靠性部件设计技术、无极调速变量自动控制液压系统技术、全遥控智能型电控系
统方面取得了突破性进展。
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1　前言
随着我国经济的高速发展，对能源的需求也越

来越大。 我国能源结构中，有 ７０ ％来源于煤炭，其
中 ９５ ％煤矿为井工开采，随着综采机械化程度的不
断提高，工作面准备速度明显落后，采掘比例失调矛
盾突出；新建矿井和我国东部各产煤矿岩巷开拓任
务重。 目前煤矿岩巷掘进作业几乎全部采用爆破
法，效率低、成巷质量差、安全性差；重型岩巷掘进机
在国外应用相对较多，我国极少数煤矿引进使用，掘
进效果不错，但存在价格高昂、维修服务困难、没有
自主知识产权等问题，因此进口岩石掘进机在国内
的推广受到了制约。 我国还没有真正意义上的重型
岩巷掘进机，岩巷机械化掘进成为各矿普遍存在的
技术难题。 各矿务局都在寻求安全、高效、低成本的
岩巷机械化掘进方式。 因此开发一种具有自主知识
产权、技术先进、适应我国煤矿岩巷掘进要求、成本
低廉的岩巷掘进机，以解决我国煤矿采掘失调矛盾，
促进煤矿高效安全生产，是非常必要的［１ ～４］ 。

根据笔者等多年制造和使用掘进机的经验，不
断研究优化掘进机的结构和适应性，通过充分调研
对比国内外先进掘进机的技术及应用情况，研究开

发了 ＥＢＨ３００（Ａ）岩石掘进机，多项技术属国内外领
先的新技术和创新技术，代表了国内掘进机的发展
趋势。 主要包括：重型岩巷掘进机整体设计技术、高
可靠性部件设计技术、无极调速变量自动控制液压
系统技术、全遥控智能型电控系统。
2　重型岩巷掘进机整体设计技术

为了使该设备能够适应井下岩石巷道掘进，首
先对半煤岩掘进机在切割岩石时存在的问题进行了

分析汇总，通过大量的调研发现，掘进机在进行岩巷
掘进时主要存在以下问题：ａ．截割硬度低，截割头寿
命短；ｂ．工作时机身振动大，稳定性差；ｃ．装运系统
易卡链、易磨损；ｄ．整机可靠性差。

针对以上问题，在整机设计上主要从以下几点
进行了研究。

１）截割形式的确定。 破岩能力是岩石掘进机
的一个重要指标，通过对截齿与岩壁的接触状况分
析，利用模拟运动仿真，发现横轴掘进机在岩巷掘进
作业中与纵轴掘进机相比具有一定的优势，截齿运
动轨迹相对比较确定，截齿与岩石接触时入切角更
加接近理论破岩角度，因此选用横轴截割形式［５ ～７］ 。

２）整机参数的确定。 考虑岩石掘进机在截割
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时的整机稳定性问题，设备应具有足够的重量来克
服因截割岩石造成的整机振动，同时为了有效地利
用自身重量提高整机稳定性，对履带中心距及履带
的接触长度进行了定性分析，同时考虑整机对岩巷
断面的适应性，建立了整机模拟工况时的载荷谱，通
过对载荷谱的分析，优化了整机结构、重心位置等，
最终确定设备重 １２５ ｔ，整机宽度不大于 ３ ｍ，履带接
地长度不小于 ４．５ ｍ，适应坡度 ±１８ °，截割高度不
小于 ５．５ ｍ，截割宽度不小于 ８ ｍ，最大切割硬度不
小于 f１２。

３）装运系统动力参数的确定。 由于岩巷掘进
机使用工况恶劣，结合岩石装运易卡链、易磨损的特
点，装运系统采用分装分运电机驱动，加大装载运输
驱动能力，充分利用电机的过载能力，最终确定星轮
及第一运输机分别采用 ３７ ｋＷ 电机驱动。 运输系
统结构件选用了特殊的耐磨材料，提高耐用度和
寿命。

４）液压系统的确定。 该掘进机重量大、功率
大、负载冲击也大，为保证各部的动作灵活，同时保
证节能及系统的可靠性，研究开发了双变量负载敏
感电磁比例控制系统，系统压力 ２５ ＭＰａ。

５）电气系统的确定。 该设备主要用来进行岩
巷开拓，设备外形尺寸较普通掘进机大，研究了全遥
控控制、自动截割成形技术，既便于操作又有利于巷
道成形，同时电气系统具有智能诊断、齐全的保护功
能，扩展能力强。
3　高可靠性部件设计技术

部件的可靠性是岩石掘进机是否能够适应井下

岩巷掘进工作最为关键的因素，因此针对掘进机各
部件在掘进机工作过程中作用及特点的不同进行有

针对性的设计和改进。
3．1　截割机构

截割机构是岩石掘进机的关键部件，截割机构
性能的好坏直接影响掘进机的截割硬度、截割效率
和使用寿命，在截割机构的设计中，进行了以下几个
方面的特殊设计（如图 １ 所示）。

１）截割部采用横轴双截割头结构形式，截割岩
石硬度和效率高，截割稳定性好；截割头采用三维软
件仿真模拟设计，通过对截割头截齿分布的研究及
受力分析，合理排布截齿相对截割头体及被截割岩
石的角度，全包络线多齿掩护切割，切割振动小，使
之能有效地对岩石进行破碎、截割，截割头磨损小，

截齿损耗率低。
２）截割臂采用特殊的整体伸缩结构，大大增加

了传动刚性。 通过伸缩油缸进行掘进的掏槽作业，
进刀量、进刀力可控，有效解决了岩石掘进机依靠行
走掏槽作业导致的强烈冲击及闷车现象，同时有利
于巷道的修形。

３）研究设计了截割部齿轮减速箱跨桥行星传
动结构，满足了大功率、大传动比、体积小的要求。
传动齿轮、轴承采用油泵强制润滑方式，同时减速箱
壳体采用迷宫水冲刷冷却方式，改善了减速箱的散
热方式，降低了减速箱的温度，延长了齿轮、轴承的
使用寿命。

图 1　截割部机构示意图
Fig．1　Cutting units

3．2　装运部
装运部由铲板部（见图 ２）和第一运输机组成，

用来装运掘进机破碎下来的岩石。 装运的运输能力
及防卡链、防磨损是设计的关键，该岩石掘进机的装
运部具有以下特点。

１）装运部采用分装分运，有效降低了装运
故障。

２）星轮及运输分别采用 ３７ ｋＷ 电机驱动，输出
力量大，过载能力强，有效地解决了由于岩石挤掩造
成的卡链问题。

３）铲板部及运输部采用全封闭回链连接形式，
回链运行平稳，无卡阻，防跳链，杜绝了因跳链导致
的卡链问题。
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图 2　铲板结构示意图
Fig．2　Structure of apron

　　４）铲板采用大俯角前探式设计，缩短了机尾轮
与岩壁之间的距离，最大限度地实现物料装运，装岩
效果好。

５）应用特殊符合耐磨钢板，大大提高了装运机
构的使用寿命。
3．3　本体部

本体部是其他各部件连接的基础，本体的结构
合理性直接关系整机的布置和设备的可靠性，如图
３ 所示。

图 3　本体部结构示意图
Fig．3　Structure of major body

１）本体部主机架采用铸造、焊接相结合的工艺
方式，通过有限元进行强度分析，结构合理，强度高。

２）本体架采用分体 Ｕ 形连接结构，解体尺寸
小，连接可靠，适合我国煤矿条件要求。

３）后架采用滑靴式横向后支撑设计，减小了接
地比压，方便了机身位置左右调整，可在无行走情况
下实现小角度的机身位姿调整。

４）回转部采用新型回转齿轮齿条传动替换传
统的回转油缸传动，结构紧凑、传动平稳，实现了截
割臂摆动恒力量输出。

５）回转支承研究了摩擦盘与调心滚子轴承相
结合的方式，高压润滑脂强制润滑，与传统回转支承
相比刚性好、抗振动载荷能力强。
3．4　行走部

行走部驱动形式设计为液压马达与减速机高度

集成结构。 履带采用履带板和连接销轴复合结构，
使更换履带板更容易，在履带架外侧设有检查窗口，
履带涨紧油缸可从履带外侧安装或取出。 掘进机工

作时震动大，履带架与本体的联接要具有足够的放
松能力，保证连接的可靠性，首次研究应用了高压液
压螺母连接，预紧力可控，连接可靠。
3．5　润滑系统

笔者等对整机润滑系统进行了着重研究，在将
重载的运动副设计了集中自动润滑系统，润滑可靠，
自动化程度高，从而大大降低了整机的维护时间和
设备维护人员的劳动强度。
4　具有国际先进水平的液压系统

１）ＥＢＨ３００（Ａ）岩石掘进机液压系统采用了变
量、比例、负载敏感控制技术，一个泵对应多个执行
机构。 该系统具有低压非工作状态泵摆角为最小，
高压溢流状态实现压力切断、泵出流量最小的特点，
这样既减少了能耗，又降低了系统的温升。

２）主阀采用防爆电磁换向阀， 实现机、电、液各
系统关联控制，是整机实现遥控智能控制的中心纽
带，也使得整机更加智能，操作更为简单方便。

３）升降、回转油缸采用缓冲减震技术、升降油
缸加反冲补油，保证升降、回转运行的平稳性、准确
性，解决掘进机升降油缸损坏频繁的难题。

４）行走系统采用双变量负载敏感技术实现智
能判断负载，自动实现双速切换控制。

５）反馈油路加装防爆安全切断控制阀，只要发
出指令，该阀即将反馈油路切断，任何操作都不能使
掘进机行走与摆动，保证非常时刻人员的安全。

除以上技术外，该液压系统还配备有先进的自
动加油系统、精良的高压过滤装置、先进的冷却装
置、严格的油品保证要求。 所有这些都为系统高可
靠性提供了保障，液压系统原理图如图 ４ 所示。
5　全遥控智能型电控系统

石家庄煤矿机械有限责任公司承担国家“十一
五”８６３ 计划重点项目“煤矿井下采掘装备遥控关键
技术” 课题“掘进机远程控制技术及监测系统”，
“８６３ ” 部分研究成果成功推广到硬岩掘进机
ＥＢＨ３００（Ａ），使掘进机电控水平达到了国内领先、
世界一流。

ＥＢＨ３００（Ａ）全遥控智能型电控系统，采用了多
点编程技术实现掘进机自动成形截割。 截割升降油
缸与铲板油缸内置磁滞传感器，能够根据预先设定
的巷道断面轮廓曲线完成自动截割成形操作。 掘进
机过程中控制系统根据机身上布置的传感器得到截
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图 4　液压系统原理图　
Fig．4　Diagram of hydraulic system

割头的空间位置，然后根据预置的轮廓参数进行轨
迹的跟踪。 工控机和可编程计算机控制器能够共同
分担控制任务，通过总线通讯方式协调工作，整个截
割过程不需要人为参与，大大减轻了劳动强度，提高
了巷道成形质量。
5．1　遥控系统

遥控发射机和接收机是实现遥控操作控制的关

键部件，主要完成控制指令的可靠传输，其内部的工
作原理涉及无线电电子学、数字电路学、微计算机技
术和程序设计等多个专业方面，具有一定的复杂性。
遥控操作信号传输方式大多采用无线电、红外线和
超声波形式。 采掘机械的遥控操作是近距离的遥控
操作，操作距离一般在 ３０ ｍ 以内。

如图 ５ 所示，该设备遥控器防爆形式为矿用本
质安全型，采用本安源供电，控制距离 ２０ ｍ 左右，遥
控器上设置有多个拨动开关和两个指尖式万向手

柄，可以实现掘进机的全遥控操作。 拨动开关可以
实现电机启停、显示屏参数设置等操作，两个万向手
柄分别控制截割臂和履带动作。

矿用本质安全型遥控发射机是掘进机无线电遥

控系统的重要组成部分。 通过操作发射机上的相应
按钮，发载频编码信号，该信号经无线电接收机接收
后，经解码电路进行解码，解码后数据传给电控箱内
的控制器，接收机工作原理见图 ６。

可编程计算机控制器可扩展多个 ＲＳ２３２ 串行
通讯端口，可编程计算机控制器的串口控制非常灵
活，通过 Ｃ 语言进行串口通讯驱动程序设计，提高

图 5　遥控装置图片
Fig．5　Picture of remote control device

了编程速度。
5．2　断面自动成形截割

悬臂掘进机工作时，通过截割头旋转和悬臂的
垂直及水平摆动截割出所需断面。 截割头在空间的
行走轨迹决定截割断面形状，由悬臂相对于掘进机
机体的垂直摆动与水平摆动以及截割头的伸缩实

现。 垂直摆动与水平摆动是两个分别独立的液压控
制系统，既可以单独实现截割头垂直或水平运动，也
可以实现复合运动，从而完成任意断面形状截割。
５．２．１　断面自动成形控制策略

悬臂式掘进机截割头在空间的行走轨迹决定截

割断面形状，由悬臂相对于掘进机机体的垂直摆动
与水平摆动实现。 在截割中，根据断面形状和巷道
高、宽尺寸控制悬臂不同位置摆动角，通过一定工艺
过程循环作业，截割出所需断面。

总控制框图见图 ７。
此控制方案的流程是通过截割头空间轨迹检测

传感装置检测截割头空间位置，利用可编程计算机
（ＰＣＣ）获取各个传感器的信息，然后与智能工控面
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图 6　遥控装置原理图
Fig．6　Diagram of remote control device

图 7　基于 PCC电控系统的截割断面
自动成形控制方案图

Fig．7　Diagram of cutting section automatic
modeling control based on PCC

electrical control system

板进行通讯，将坐标信息传递给智能工控面板。 智
能工控面板中的自动截割控制程序将三路信号读入

后，根据程序中预先设定好的截割路径及坐标参数
发出控制信号，ＰＣＣ 根据收到的指令向电液比例阀
组发出控制信号，控制各阀口的开闭顺序，从而控制
油缸的起停顺序，最终控制截割头按设计路径准确
截割获得规整断面。
５．２．２　自动成形截割控制系统

计算机工控机自动成形电控系统能够根据预先

输入的巷道断面轮廓曲线完成自动截割成形操作。

掘进过程中控制系统根据机身上布置的传感器计算

得到截割头的空间位置，然后根据预置的轮廓参数
进行轨迹的跟踪。 工控机和可编程计算机控制器能
够共同分担控制任务，通过通讯方式协调工作，整个
截割过程不需要人为参与，大大减少了劳动强度、保
证了工作质量。
５．２．２．１　硬件系统

该电控系统包括控制器、按钮操作箱、显示器及
外围传感器，系统组成框图见图 ８。

图 8　自动成形截割控制框图
Fig．8　Diagram of automatic modeling

cutting control

１）控制器。 系统采用工控机（ ＩＰＣ）和可编程计
算机控制器（ＰＣＣ）相结合的控制方式。 可编程计算
机控制器（ＰＣＣ）是一种不同于可编程逻辑控制器
（ＰＬＣ）和工业控制计算机（ ＩＰＣ）的新一代控制器。
ＰＣＣ中采用分时多任务操作系统，摆脱了 ＰＬＣ 中单
个程序对硬件的依赖，能够方便地处理设计中的开
关量、模拟量，能够灵活地进行回路调节，而且能够
使用高级语言编程。

ＩＰＣ 功能强大，界面友好，但 ＩＰＣ 模式开发周期
长、安装体积大、扩展性差，且 ＩＰＣ 模式主要是通过
接口板转换各种信号，存在干扰问题，ＰＣＣ 要可靠的
多。 因此确定了 ＩＰＣ 为上位机，ＰＣＣ 为下位机的控
制模式。

ＩＰＣ 在图形处理和大数据量浮点运算方面的能
力是普通 ＰＬＣ 无可比拟的，在该系统中采用 ＩＰＣ 作
为上位机，通过通讯接口与下位机 ＰＣＣ 进行通讯，
传感器数据及操作指令通过 ＰＣＣ 进行采集，ＩＰＣ 只
负责掘进机姿态计算、截割图形显示、自动截割过程
中的轮廓边界判断等需要大数据量运算但不需要高

速响应的的地方。
２）截割头空间位置检测装置。 截割头相对于
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掘进机机体的空间位置检测是实现巷道断面自动成

形的核心。 通过截割头运动学分析确定截割头空间
位置检测装置组成，包括截割头行程传感器测量、截
割头伸缩量、截割臂倾角传感器测量、截割臂垂直摆
角、回转台测速传感器测量、截割臂水平摆角。

ａ．行程传感器。 借鉴液压支架电液控制系统，
用于测截割头伸缩量。 包括行程传感器管体（内部
装有紧密排列的干簧管和电阻组成的等效电位器电

路）、行程传感器磁环、接线插座（如图 ９ 所示）及交
换电路。

图 9　行程传感器构成
Fig．9　Composition of distance sensor

ｂ．倾角传感器。 目前国内煤矿设备有采用油
缸内置传感器检测油缸行程计算截割头截割位置的

控制方法，测试精度高，但传感器的安装较复杂，需
换内部钻孔的配套油缸，该组合造价高，对控制器的
要求也高。 综合考虑煤巷测试环境要求，提出直接
选取倾角传感器安装在截割臂侧面，测截割臂垂直
摆角，其控制简单，满足煤巷精度要求，且安装便捷、
成本低。

倾角传感器采用无接触触点的磁敏电阻型重力

摆式倾斜角传感，经过低功耗标准电压变送电路，输
出稳定的电压信号，工作电流小，可靠性高，是本安

型设计。 密封性好，耐水、油和腐蚀性气体，能抗振
和适应恶劣环境。 倾角传感器实物图见图 １０，输出
特性曲线见图 １１。

图 10　倾角传感器实物图
Fig．10　Picture of angle sensor

图 11　倾角传感器输出特性曲线图
Fig．11　Diagram of angle sensor

output characteristic graph

ｃ．测速传感器。 采用新型 ＳＭＲ 磁敏感元件，频
响宽，稳定性好，抗干扰强，并内装放大整形电路，输
出为两路有相位差的幅度稳定的方波信号，如图 １２
所示。 具有判向功能，能分辨齿轮、齿条的运动方
向，具有编码器的功能，可以测量双向运动的位移量
和正反角度转动的角度值。 产品可靠性高，坚固耐
用。 实物图如图 １３ 所示。

３）比例放大器。 比例放大器又称放大板，主要
用于系统中电液比例阀的控制。 具有两个互相独立
运行的比例放大器，并有很好的调节精度。 可同时
控制 ３ 位 ３ 通或 ３ 位 ４ 通比例阀（每个阀有一个双
比例电磁铁或两个单独的比例电磁铁通过开关 ａ、ｂ
进行交替动作。 因此，此放大器主要控制带 Ｅ（电磁
铁）或 Ｅ／Ａ（电磁铁或手动控制）操作的 ＰＳＬ（Ｖ）或
ＳＷＳ２ －ＭＰ 型等带两个电磁铁的比例方向滑阀。

比例放大器主要特点为：一个放大器可用
１２ ＶＤＣ和 ２４ ＶＤＣ 电源；可以使用 ±５ ＶＤＣ 和
±１０ ＶＤＣ两种稳定的电压和参考电压；用多圈电位
器，可在两个方向精确地调节基本和最大电流；精确
地维持额定电流；颤振信号叠加到输出电流上，颤振
幅值可调，颤振频率均 ５５ Ｈｚ；用多圈电位器可调节
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图 12　双路测速传感器输出波形
Fig．12　Diagram of double channel speed
test sensor output characteristic graph

图 13　双路测速传感器实物图
Fig．13　Picture of double channel

speed test sensor

递增和递减斜坡时间；输出短路和接地短路保护。
比例放大器保护功能完善，具有输出短路和接地短
路保护功能以及故障指示灯。

４） 负载敏感式比例多路换向阀组。 本项目使
用防爆负载敏感式比例多路换向阀。 该阀组由电磁
力马达、比例减压阀和液动换向阀等组成，用于控制
液压执行元件运动方向，无级调节执行元件运动速
度，可使多个执行元件同时并相互独立地以不同速
度和压力工作，直到所需流量总和达到泵总排量为
止。 比例减压阀在这里作为先导级使用，以其出口
压力控制液动换向阀的正反开口量大小，控制液流
的方向和流量的大小。
５．２．２．２　软件系统

本系统可以实现任意形状断面轮廓的自动截

割，使用者可以随时设计、编辑和修改断面，在使用
过程中还可以随时对断面轮廓进行平移、放大、缩
小、旋转等微调操作。

１）主要软件功能。
ａ．掘进机的截割操作分为自动和手动两种方

式，在自动截割成形模式下，系统预存多个巷道的截
面图形轮廓线，操作人员选择某种图形后系统能够
根据设计轮廓执行自动截割操作，自动截割时显示
屏应能够显示掘进机截割头能够截割的最大区域、
自动截割轮廓、截割头在轮廓中的实际位置、截割头
的坐标信息等。

ｂ．系统可以存储多种巷道断面轮廓的信息，使
用者可以根据实际需要对预置的巷道断面轮廓信息

进行修改，也可以自己编辑增加新的巷道轮廓信息
参数并进行存储和随时调用。 操作者还可以随时对
断面信息进行微调，如：上下平移、放大、缩小、巷道
底板平移等。

ｃ．系统在自动截割状态进行手动操作时具有超
限位警告提示和禁止继续操作功能。

ｄ．截割头空间位置传感器更换型号或参数发生
变化时可以在显示屏上进行传感器参数修改并存

储，提高了系统灵活性、方便程序的移植。
ｅ．上位机显示画面能够显示设备的状态信息：

电机电流、温度、电压、计时等，并能随着传感器参数
的变化而修改。

２）巷道断面自动截割成形控制显示菜单内容。
人机界面采用大屏幕液晶显示屏，能够实时地以图
像的形式显示截割臂及截割头的空间位置及断面轨

迹画面，显示非常直观，操作者可以通过屏幕随时了
解到截割状态及位置，还能够显示系统的故障和报
警信息，并具有信息记录和查询功能。 见图 １４ 至
图 １６。

各个页面的参数均可以通过操作箱或遥控器的

按键进行修改，参数修改设有各种权限，只有输入密
码正确后才能取得相应的操作权限，提高了系统的
灵活性和安全性。
5．3　恒功率自动调节系统

该机还具有恒功率自动调节系统。 通过传感器
采集截割电机的运行参数，判断出其运行状态，并将
信息反馈到 ＩＰＣ，ＩＰＣ 经过处理后输出进刀调整的信
息，以保证在规定的功率下高效工作，既提高了效
率，又保护了电机不会过载。
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图 14　传感器参数设定页面
Fig．14　Sensor parameter setting page

图 15　故障报警查询页面
Fig．15　Fault alarm inquire page

图 16　输入输出信息显示页面
Fig．16　Information of input and

output display page

5．4　巷道断面自动截割成形控制系统试验
１）截割控制精度分析。 为了充分认识并减小

或消除误差，必须对误差进行理论分析，从而确定断
面自动成形的控制精度。 误差可能产生于以下几个
环节。

ａ．截割臂空间位置检测装置测量误差。 分析油
缸内置行程传感器的检测灵敏度，确定行程传感器

检测误差与断面边界控制误差之间的关系。 从而，
当确定传感器的检测精度后，可计算出边界控制误
差范围。

ｂ．控制方法误差。 自动截割步距的设定会引起
边界的超挖或欠挖，步距值设定过小，误差值会相对
减小，但是截割效率会下降；步距值设定过大，引起
的误差将增大。 确定截割步距与边界误差的关系
式，从而选取能使截割效率相对较高、误差相对较小
的截割步距值。

ｃ．掘进机升降、回转油缸惯性误差。 当截割头
运动到边界时，由于惯性的作用会产生一定的误差。
由于无法实验室模拟与计算，拟定进行现场试验，测
量掘进机升降、回转油缸惯性误差最大值。

２）调试效果及所获结论。 矩形断面的自动截
割成形控制试验效果图如图 １７ 所示。

图 17　矩形断面类 S路径截割图
Fig．17　Rectangle section quasi-S type

route cutting

梯形断面的自动截割成形控制试验效果图如图

１８ 所示。

图 18　梯形断面类 S路径截割图
Fig．18　Trapezium section quasi-S type

route cutting
目前掘进机自动截割运行试验效果良好，截割

过程中掘进机机身无明显晃动，无累积偏差，截割断

75２０１１年第 １３卷第 １１期　



面单边定位精度 ＜４０ ｍｍ，回转重复精度 ＜２０ ｍｍ，
巷道断面自动截割成形完全符合煤巷质量标准

要求。
6　结语

ＥＢＨ３００（Ａ）岩石掘进机于 ２００９ 年 ５ 月份在新
汶矿务局新巨龙矿辅一大巷 １＃联巷以北至 ２＃联巷
段投 入 使用， 长 度 约 ６００ ｍ， 岩 石 硬 度 ２９ ～
１１６．２ ＭＰａ，采用全断面锚喷支护。 巷道断面为半
圆拱，宽 ５．７ ｍ，高 ４．３ ｍ，断面面积 ２３．８ ｍ２ 。 井深
８１０ ｍ，顶板岩石不稳固，易于掉落。 ２００９ 年 ７ 月至
１０ 月平均进尺分别为：４．５５、４．５２、４．１２、４．５ ｍ／ｄ。
目前累计进尺 ２ ７００ ｍ，创造了岩巷掘进零事故的骄
人成绩。 目前已经有近十台在不同的岩巷掘进中应
用，掘进效率高，运行稳定可靠，得到了用户的认可。

实践证明 ＥＢＨ３００（Ａ）岩石掘进机的研制是成
功的，它拥有多项专利技术和世界先进的创新技术，

综合性能达到了世界先进水平，是我国岩巷掘进最
先进、最实用的重型装备，使我国大型煤矿装备制造
水平提高了一大步。
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